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Corobot robi w gimnazjum?

Biorgc do reki ten podrecznik zastanawiasz sie pewnie czy nie zaszta jakas
pomytka. Przeciez to niemozliwe zeby na lekcji w Twoim gimnazjum byty budowane
i programowane roboty. Na studiach, na politechnice to moze tak, ale w gimnazjum?
Takie rzeczy?

Czym zajmuje sie mechatronika?

Rozejrzyj sie dookofa. Jakie urzadzenia widzisz w swoim otoczeniu? Kuchenka
mikrofalowa? Samochod? Drukarka komputerowa? Ekspres do kawy? Pralka
automatyczna? Konsola do gier?

W kazdym z nich znajdziesz potaczenie elementéw mechanicznych z elektro-
nicznymi. Kazde sterowane jest wbudowanym w nie komputerem, z ktérego
istnienia czesto nawet nie zdajesz sobie sprawy. Przeciez zawsze przy sobie nosisz
taki komputer wbudowany w urzadzenie — to Tw¢j telefon. Trudno dzi§ sobie
wyobrazi¢ nhowoczesne urzadzenia ktére nie sg potgczeniem mechaniki, elektroniki
oprogramowania.

Zapytasz moze - a tyzka do zupy? Stot i krzesta? Pomidory? Twarozek ze
szczypiorkiem? Dzinsy? Drogi i mosty? Co komputery i roboty majg z tym
wspolnego?

Duzo wiecej niz na pierwszy rzut oka sie wydaje... Jak sgdzisz, jak wytwarza sie te
wszystkie przedmioty? W fabrykach pracujg zautomatyzowane linie produkcyjne,
ztozone nieraz z bardzo skomplikowanych maszyn, ktére oczywiscie sg sterowane
komputerowo.

Projektowanie niemal wszystkiego — od nowego modelu spodni do autostrady jest
wspomagane komputerowo. Przemyst spozywczy jest jedng z najbardziej
zautomatyzowanych dziedzin, nawet nad pomidorami w szklarni czuwajg systemy
mechatroniczne, podlewajac je i otwierajgc automatycznie okna.

Mechatronika jest szybko rozwijajaca sie interdyscyplinarng dziedzing wiedzy,
stanowigca potaczenie takich dyscyplin, jak: mechanika, elektronika, informatyka
oraz automatyka i robotyka.

Co bedzieszrobi¢ nalekcjach mechatroniki?

Bedziesz tworzy¢ animacje i gry komputerowe.
Bedziesz samodzielnie montowac urzadzenia elektroniczne.
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Bedziesz budowac roboty i programowac je do wykonywania rozmaitych zadan,
takich jak misja na Marsie, awaria w rafinerii, ewakuacja bazy i wiele innych.

Bedziesz uzywaé komputerowych narzedzi wspomagajgcych prace inzyniera
i pracowac na projektami wspolnie z Twoimi kolezankami i kolegami.

Do tego wszystkiego bedziesz uzywac¢ wiedzy, ktérg zdobywasz codziennie na
matematyce, fizyce i informatyce.

Mamy tez nadzieje, ze bedziesz sie bawi¢ réwnie dobrze jak autorzy tego
podrecznika w czasie jego przygotowywania.




BHP w pracowni mechatronicznej

Jak sie juz niedlugo przekonasz, Twoim wiernym towarzyszem podrozy
w odkrywanym, pasjonujgcym swiecie robotow bedzie komputer. Towarzysz moze
by¢ dla Ciebie pomocny w rozwijaniu pasji i zaspakajaniu ciekawosci, lecz ,zle
traktowany” moze stac sie wrogiem. Jak pewnie wiesz z lekcji informatyki, komputer
jest urzadzeniem elektrycznym. Wewnatrz obudowy znajdujg sie skomplikowane
podzespoty, przez ktére przeptywa prad elektryczny. Dlatego podczas pracy przy
komputerze nalezy o tym pamietaé, zachowac niezbedne srodki ostroznosci oraz
bezwzglednie podporzadkowaé sie regulaminowi pracowni i poleceniom
nauczyciela. Aby Twoja praca nie powodowata zagrozeh zdrowia, pamietaj o kilku
zasadach.

Zauwaz, ze...

Urzadzenia elektryczne spetniajgce normy bezpieczehnstwa powinny byé
opatrzone znakiem CE potwierdzajacym zgodno$¢ z wymaganiami Unii

Europejskiej. Produkty wykonane zgodnie z tym standardem sg
przeznaczone do uzytku domowego lub biurowego. Taki znak wskazuje, ze
dany produkt nie spowoduje zagrozenia ani dla zycia lub zdrowia
uzytkownika, ani dla srodowiska, jesli bedzie wykorzystywany zgodnie
zinstrukcjg obstugi.

Mozliwo$¢ porazenia prgdem nie jest jedynym zagrozeniem dla Twojego zdrowia.
Ekran, klawiatura, krzesetko, biurko — to elementy wyposazenia, ktére Zle uzywane
moga wpltywaé na Twoje zdrowie i decydowadé, czy kurs opisany w tym podreczniku
bedzie dla Ciebie zdrowa przygodg w nieznane, czy poczatkiem Twoich problemow
zdrowotnych.

Stanowisko do pracy zkomputerem

Pamietaj wiec, iz zgodnie z zaleceniami, odlegto$¢ uzytkownika (czyli Ciebie) od
ekranu monitora komputerowego powinna wynosi¢ ok. 70 cm (min. 40-50 cm).
Gorny brzeg ekranu powinien by¢ nieco ponizej poziomu oczu, a w zadnym
wypadku powyzej tego poziomu. Pamietaj takze o tym, aby ustawienie ekranu
monitora wzgledem zrodet Swiatta ograniczato refleksy i odbicia swiatta.

Tym, co umozliwi Ci komunikowanie sie z robotem za pomocg tworzonych
programow bedzie klawiatura. Powinna ona posiadac regulacje kata pochylenia
w zakresie od 0° do 15°. Dodatkowo, klawisze powinny by¢ rozmieszczone tak, aby
podczas pisania Twoje ramiona, nadgarstki oraz dtonie byly utozone w sposob
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minimalizujgcy zmeczenie. Przyjmuje sie, ze rece powinny by¢ zgiete w tokciach
pod katem ok. 90°, a nadgarstki powinny opierac sie na blacie lub specjalnie do tego
przeznaczonej podstawce. Odlegtos¢ klawiatury od przedniej krawedzi stotu nie
powinna by¢ mniejsza niz 10cm. Duzg role w zachowaniu ergonomicznych
warunkéw pracy odgrywa organizacja samego stanowiska pracy tzn. parametrow i
sposobu ustawienia mebli — biurka, krzesta, monitora, sprzetu pomocniczego.
Jednak sprzet o najlepszych parametrach to nie wszystko — nie zmusi Cie do
zachowania wtasciwej pozycji ciata w czasie pracy.

Na rysunku przedstawiamy sposob najodpowiedniejszego zorganizowania
stanowiska pracy z komputerem.

§0/80 cm

60-70 cm

60-75 cm
70-90 cm

40-50 cm 90°

obrét 360°

10-15°

Rys. 1. Stanowisko pracy z komputerem uwzgledniajgce wymagania ergonomii

Monitor powinien by¢ tak ustawiony, by nie odbijato sie w nim swiatto naturalne ani
sztuczne. Nie mozna wiec ustawia¢ monitora na tle okna, naprzeciwko okna i innych
jaskrawych obiektéw. Refleksy $Swietlne, duze réznice pomiedzy jasnoscig
pomieszczenia a jasnoscig ekranu powodujg bardzo szybko zmeczenie wzroku,
wyczerpanie mozliwosci adaptacyjnych oczu, pogorszenie sprawnosci
funkcjonowania narzadu wzroku, a pochylanie sie na boki i do przodu doprowadza

do boléw kregostupa.



Dtugotrwate wpatrywanie sie w monitor powoduje rzadsze mruganie powiekami.
Skutkiem tego jest wysychanie rogéwki oka, pieczenie, niewyrazne widzenie
i ogdlne zmeczenie oczu. W niektérych przypadkach mozna w ten sposéb
doprowadzi¢ do powaznych schorzen wzroku.

Podczas dtuzszej pracy z komputerem nalezy bezwzglednie pamietac
0 zapewnieniu sobie przerw, trwajgcych nie mniej niz 10 minut i nastepujgcych nie
rzadziej niz raz na godzine. Podczas tych przerw nalezy wykona¢ kilka éwiczen
fizycznych, szczegdlnie gtowy, szyi, ragk, barkow i plecow. Warto tez zadbaé
o przewietrzenie pomieszczenia, w ktorym odbywajg sie ,podboje swiata robotow” -
czyli Twojej pracowni mechatronicznej.

Porazenie pradem elektrycznym

W czasie pracy przy komputerze (urzadzeniu elektrycznym) mozesz ulec porazeniu
pradem elektrycznym. Nalezy wtedy:

» odigczy¢ poszkodowanego spod dziatania prgdu elektrycznego (sprawdz,
gdzie w twojej pracowni komputerowej/mechatronicznej znajduje sie
gtéwny wytacznik pradu),

 poinformowaé natychmiast o zaistniatym wypadku nauczyciela,

+ Scisle stosowac sie do polecen nauczyciela.
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Misja 1. Poznajemy Prophio

Po dzisiejszym spotkaniu bedziesz:

* bezpiecznie pracowaé z urzadzeniami zasilanymi pragdem elektrycznym,

* organizowac stanowisko pracy w sposob zgodny z przepisami bezpie-
czenstwa i higieny pracy,

* stosowacC regulamin pracowni mechatronicznej i przepisy BHP
obowigzujgce podczas zaje¢ z mechatroniki,

* pracowacw wybranym srodowisku programistycznym - Prophio oraz opisy-
wac funkcjonalnos¢ tego srodowiska,

» opisywac wyglad interfejsu srodowiska programistycznego, modyfikowac
wyglad obiektow (np. postaci zwierzat, ludzi, pojazdéw) przy pomocy
wbudowanego edytora grafiki rastrowej.

Zauwaz, ze...

W wyniku postepu w technologii produkcji mikroprocesoréw i innych
elementéw elektronicznych, moc obliczeniowa komputeréw podwaja sie co
ok. 2 lata. Oznacza to m.in., ze dzisiejsze smartfony czy tablety majg moc

obliczeniowg porownywalng do wydajnosci superkomputerow z lat 60-tych
XXwieku. Zdumiewajgce, ze NASAwysytajac cztowieka w pierwsza podroz
na ksiezyc w roku 1969, dysponowata komputerami o mocy podobnej do tej
jakg dzis mamy zainstalowang w klasie. Uzyj tej mocy w misjach jakie stang
przed Tobg na lekcjach mechatroniki — niektére z nich bedg przypominac
problemy badaczy kosmosu.

Cotojest Prophio

Prophio jest graficznym srodowiskiem programistycznym i jednoczes$nie jezykiem
programowania. Stuzy do tworzenia np. animacji na ekranie monitora, prezentacji,
gier komputerowych oraz sterowania robotami budowanymi z zestawu M-system.
Programy tworzy¢ bedziesz z bloczkéw przypominajacych puzzle, metodg
przeciagnijiupus¢ (ang. drag and drop).

Instalacja Prophio i uruchamianie

W celu instalacji Prophio na Twoim komputerze nalezy postepowac¢ zgodnie ze
wskazéwkamiinstalatora.

Kliknij dwukrotnie na ikone Prophio.exe —witasnie uruchomite$ program.
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Wyglad interfejsu

Po uruchomieniu Prophio zobaczysz na ekranie monitora okno programu:

Paleta bloczkéw

Pasek menu

Narzedzia edycji obiektu

Wybér wielkosci sceny

) PROPl-I!O

Ruch Kontrola
Wyglad Czujniki
Diwiek Wyrazenia
Pisak Zmienne

Robot

przesui o krokéw
obréé o & stopni

obréé o & stopni

ustaw kierunek na EIiR9

ustaw sie w strone

OPHIO (50 @ B Plik Edytuj Robot Udostepnij Pomof(Z ~ & = Yl

Obiekt1

.:.i%]‘

— Przyciski
sterowania
programem

__ Scena

Pasek
wspotrzednych
__ obiektu

— Narzedzia
tworzenia

A AR

obiektu

idzdox: @ y: @ Obiekt1

e -

lecprzez ) sdox: @ v: @ Scena

zmief x o

Okno obiektu Lista obiektéw.

Rys. 2. Wyglad interfejsu Prophio

Sprawdz czy uruchomione na Twoim komputerze Prophio zawiera wszystkie
opisane wyzej elementy. Obszar roboczy programu wyglada identycznie,
niezaleznie od systemu operacyjnego zainstalowanego w komputerze. Niewielkie
roznice dotyczy¢ mogg wygladu okna i elementéw nawigacyjnych i wynikajg
z zainstalowanego systemu operacyjnego. Prezentowane w podreczniku zrzuty
ekranowe wykonano w systemie Windows 7. Dostosuj wielko$¢ okna tak, by mie¢
wygodny dostep do wszystkich jego elementow.

Obiekty
Rozpocznijmy od listy obiektow. Jak juz wiesz z rozdziatu ,Co robot robi

w gimnazjum?”, Prophio jest $rodowiskiem programistycznym i obiektowym

12



jezykiem programowania. Obiekty w Prophio sg dwojakiego rodzaju:

» wirtualne -istniejace tylko w pamieci komputera - (np. zielony robot naliscie

obiektéw),

» rzeczywiste —robot, ktory bedzie budowany na kolejnych lekcjach.

Tworzenie nowych obiektow

[Stwérz nowy obiekt

(& prOPHIO (=8 = )
#ge)iile) eera < I Plik Edytuj Robot Sie¢ Pomoc(Z v I i) (= RN

Ruch Kontrola Obiekt1

Wyglad Czujniki

Diwiek WyraZenia
Pisak Zmienne

Robot

przesun o krokéw
obréé o (¥ stopni

obrééo & stopni

ustaw kierunek na (CERd

ustaw sie w strone

idz do x: €D v: @D

idZ do

. 7
Kliknij przycisk
"Wczytaj obiekt z pliku"

le¢ przez €} s dox: € v:

B

Komputer
-

e

ustaw x na Q @

Pulpit

&

Znajdz w folderach obiekt,
ktory chcesz dodad i

kliknij "OK"

Kostiurmy

J

| L]

Prophic

Rys. 3. Dodawanie nowego obiektu

Things Transportation

Anulu]_/

Prophio oferuje Ci trzy narzedzia do tworzenia obiektow:

 rysujnowy obiekt (podobnego do znanego z Windowsa - Paint),
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* dodaj nowy obiekt z pliku (do dyspozycji masz folder z przygotowanymi
obiektami, ktore sg pogrupowane w kategorie, na przyktad: Ludzie,
Zwierzeta, Przedmioty),

» dla niezdecydowanych Prophio moze wylosowac obiekt sposrod wszy-
stkich dostepnych.

Usungg¢ niepotrzebny obiekt mozesz:

* przy pomocy przycisku ,usun” (nozyczki) z zestawu narzedzi edyciji obiektu,

» wybierajac ,usun” z menu kontekstowego po kliknieciu prawym klawiszem
myszy na obiekt.

Cwiczenie
Stwérz teraz kilka nowych obiektow. Sprawdz tez czy potrafisz je usungc
zlisty.

Przesun myszka obiekty
na scenie tak by wszystkie
byty widoczne

4 PROPHIO

Ruch Kontrola

2 obiekt2
Wyglad Czujniki = .
Divigk Wyrazenia Y Kostummy. \ Mato miejsca
Pisak Zmienne na scenie?
Mozesz jq
powiekszy¢.

Robot

e o] Inne sposoby tworzenia obiektéw:
obréc o G EB) s/

ooy mozesz wybrac obiekt losowy

EEREREE] |ub narysowad wiasny obiekt

ustaw sie w stron

Sprobuj!

idZ do x: GERD v

idZ do

leé przez €} s do x: D) v: EED

zmied x o

ustaw xna (@

Rys. 4. Na scenie moze znajdowac sie wiele obiektow
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Wiasciwosci obiektow

Kazdy obiekt ma swoje wiasciwosci, to znaczy cechy, ktére odrdézniajg go od innych
obiektow. Przyktadowe wiasciwosci: nazwa, wyglad (kostium), kolor, rozmiar.

Cwiczenie 1

Sprobuj teraz zmieni¢ nazwe i wyglgd obiektu.

( Zmien nazwe cbiektu]
-

f
# PROPHIO

= @] =

Ruch Kontrols
Wyglad Czujnild
DZwielk Wyrazenia
Pisak Zmienne

Robot

przesufi o krolcdw
abrié o (¥ EB) stopni

obrdéo & stopni

ustaw kierunek na €@

ustaw sie w strone

idz do x: (E v: @1
id# do

leé przez ) s do x: €3 v: 1D

zmiel x o

ustaw x na (@

Aieidiiled e @ i Plik Edytuj Robot sie¢ pomoe(Z N & i)

Wpisz nowg
nazwe obiektu

Kliknij obiekt
na liscie

Rys. 5. Edycja nazwy obiektu
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(Zmieﬁ wyglad obiektu

- -
# PROPHIO (=@ = |

Ruch

Wyalad czujniki

Kostiumy Y |

e

kostium1
przesufh o lerokdus

=
obréé o (3 stopni - E‘m !m @

obrééo & stopni

ustaw kierunek na [N

ustaw sie w strone Kl.k e b- kt
I IKNI] oble

idz do x: €0} v: &1 na |i§Cie

idz do

le€ przez sdox: ¥i

zmien x o

ustaw x na G

Rys. 6. Edycja wyglqdu obiektu

W zaktadce ,kostiumy” okna obiektu mozesz utworzy¢ catg palete réznych
kostiumow. Zauwaz, ze jeden obiekt moze posiada¢ wiele kostiumow o roznych
nazwach i zmienia¢ je dowolnie, podczas gdy nazwa obiektu pozostaje bez zmian.
Ty rowniez masz wiele ubran, ale nawet w catkowitym przebraniu pozostajesz soba.
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( Edytuj wyglad obiektu (kostium))

(& prOPHIO (=[] = ]
F4epiily) eeral 2 B Plik Edytuj Robot sie¢ Pomoc (2 &2 wf -

1L

Ruch Kontrola
Wyglad Czujniki
Diwiek Wyrazenia
Pisak Zmienne

Robot Nowy kostiu.m: [ Rysuj J Importuj J[ Kamera |

5 kostium1

przesun o € krokéw

obréé o G @) stopri - | Kopiuj JOJ

obréco stopni

ustaw kierunek na EI9

ustaw sie w strons

idzdox: ) v: 8

Edytor Rysunkow
idz do

leé przez ) s dox:

zmief x o

ustawxna @

Narzedzia do rysowania znasz
z programu Paint lub podobnego
Wyprébuj ich dziatanie

g g ] = 1
] L] |
| | |

| | |

.l ‘
EREECOTT A8 |

Ustaw Srodek kostiumu

Kliknij "OK" zeby zastosowac
wprowadzone zmiany

Anuluj
1)

Rys. 7. Edycja kostiumu przy pomocy edytora grafiki rastrowej
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Cwiczenie 2

Wyprobuj teraz dziatanie narzedzi Edytora Rysunkow, tworzac i edytujgc nowe
kostiumy dla stworzonych wcze$niej obiektow.

~ ~
Zapisz efekty swojej pracy

~ | Z menu "Plik" wybierz "Zapisz"

-
 PROPHIO { —_—
Jw;m:) sera &3 g Plik Edytuj Robot Sie¢ Pomoc ) . -
: Nowy
Ruch Kontrofa Otwérz...
apisz
i ] Zapisz jake...
Déwigk Wyratenia Importuj Projekt. ..

Eksportuj Obiekt...

Pisak Zmienne

Uwagi do projektu... AL,
Robot Wyjdz

o L

15

15 —
%1 -1472 y: 206

a (Gl

d6dox: @D - B .. ¥ i ity DO | |
s @ 55 [ Wybierz folder do zapisu projektu] ﬁ @
10 p .
a a I PL?pi! Autor projekiu:
P ————— [Ja:ek i Agatka Ia
@ O tym projekcie:
Praykiady J I'
O

(Moiesz wpisac¢ autora i uwagi

( Nadaj nazwe projektu |

Nazwa naviege phlai: | projektl oK Anuluj

Kliknij "OK" zeby zastosowac
wprowadzone zmiany

Rys. 8. Zapisywanie projektu stworzonego w Prophio

Pamietaj o zapisaniu wynikow swojej pracy. Mozesz do nich wréci¢ na kolejnych
lekcjach, rozbudowujac projekt o nastepne elementy.
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Sprawdz, czy potrafisz:

1. Prophio jest graficznym Srodowiskiem programistycznym i jednoczes$nie
obiektowym jezykiem programowania (TAK/NIE).

Obiekty w Prophio sg dwojakiego rodzaju: wirtualne i rzeczywiste (TAK/NIE).

3. Kazdy obiekt ma swoje wtasciwosci, to znaczy cechy ktére odrézniajg go od
innych obiektow (TAK/NIE).

Rozmiar i kolor sg wtasciwosciami obiektu (TAK/NIE).

5. Obiekt moze posiadac tylko jeden kostium, ktéry mozemy zmienia¢ dowolnie w
edytorze graficznym (TAK/NIE).

N

A
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Misja 2. Algorytmy w kuchni i nie tylko

Po dzisiejszym spotkaniu bedziesz:

. wiedzie¢ czym jestalgorytm,

« podawac przyktady algorytmow rozwigzywania problemoéw dnia
codziennego,

. znaC sposoby zapisu algorytmow, rozpoznawac¢ elementy budowy
schematow blokowych,

. zapisywac algorytmy w postaci schematéw blokowych,
» znac zastosowanie petli w algorytmach,

* tworzy¢ w jezyku Prophio proste programy poruszajgce obiektami na
scenie.

Algorytmy

Algorytm to cigg jasno zdefiniowanych czynnosci prowadzacych do wykonania
okreslonego rodzaju zadania. Moze by¢ opisany stownie, na przyktad:

Wez 1,5 szklanki maki, 1 jajko, 1,5 szklanki mleka, 2 tyzki oleju
Wymieszaj wszystko dokfadnie

Wylej na patelnie i smaz po obu stronach az do przyrumienienia
Wez 0,25kg twarogu i 2 tyZki cukru

Utrzyj twardg z cukrem

Smarujtwarogiem i zwijaj w ruloniki

Jeslidalejchce Cisie jes¢wro¢dop.1

Nooabkowdh=

Co to za algorytm? Algorytm (przepis) robienia nalesnikéw. Zauwaz, ze algorytm
jest niezalezny od danych wejsciowych — mozesz zmieni¢ ilosci sktadnikéw (na
przyktad zwiekszy¢ wszystko dwukrotnie) i otrzymasz dwa razy wiecej
nalesnikow, ale to zawsze bedg nalesniki, a nie zupa pomidorowa. Do zrobienia
zupy potrzebujeszinnego algorytmu.

Zauwaz, ze...

Skad wiesz rano czy masz iS¢ do szkoty? Budzisz sie. Patrzysz na

kalendarz. Co za dzieh mamy? Wtorek? Ide do szkoty. Sobota? Nie ide.
Wiekszos¢ czynnosci jakie wykonujesz w ciggu dnia jest powtarzalna,
dajaca sie opisa¢ przy pomocy algorytmoéw, ktére wykonujesz nawet sie
nad tym nie zastanawiajac.
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Schematy blokowe

Przepisy kulinarne mozna zapisywac stownie, dla operacji wykonywanych przez
komputery sg lepsze sposoby. Przy pisaniu programéw komputerowych stosowane
sg schematy blokowe.

Najczesciej wystepujace bloczki:

Start oznacza punkt rozpoczecia

wykonywania algorytmu. W algoryt-

mie moze byc¢ tylko jedno takie
miejsce. Kolejne bloczki wykonywane
sq po kolei, zgodnie ze wskazaniami
strzatek.

. . Operacja wejscia — wyjscia, na
Woezytaj liczbe z klawiatury przyktad odczyt znaku z klawiatury lub

wyswietlenie znaku na monitorze.

Operacja elementarna czyli taka,

] ktérej nie trzeba dzieli¢ na sktadowe.
Podziel liczbe przez 2 ,ldZ do kina” jest ztozone z wielu

operaciji 'zréb krok', ale zbyt szczeg6-
towy algorytm bytby nieczytelny.

Instrukcja warunkowa. Zawsze za-
wiera pytanie, na ktére mozliwe sg
tylko dwie odpowiedzi: TAK i NIE.
Jedynie ten bloczek prowadzi do
rozgatezienia algorytmu (ma dwa
wyjscia). Wszystkie inne bloczki moga
miec tylko jedno wyjscie.

Czy dzis jest sobota?

Wywotanie podprogramu. Dla
. czytelnosci zapisu wygodnie jest
‘II podzieli¢ algorytm na mniejsze czesci
i wywotywac¢ je w bloczek pod pro-

gramu.
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Stop konczy dziatanie algorytmu. Ten

( bloczek nie ma zadnego wyjscia.

Strzatka taczy poszczegdlne bloczki,
wskazuje na kolejnos¢ wykonywania
dziatan.

Schematy blokowe graficznie prezentujg wystepujgce w algorytmie dziatania
i kolejnos¢ ich wykonywania, utatwiajgac projektowanie programow.

Instrukcje warunkowe

Popatrz na ponizszy schemat blokowy:

Wilej goracej wody do szklanki

Y

W16z torebke z herbatg

Y

Poczekaj 1 minute

Y

Wyciggnij torebke

Rys. 9. Schemat blokowy algorytmu parzenia herbaty

Poszczegdlne czynnosci wykonywane sg po kolei, w algorytmie nie ma zadnych
rozgatezien. Jednak czegos brakuje. Niektorzy przeciez lubig stodkag herbate.
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v

Woyciagnij torebke

NIE

TAK

Wsyp cukier i zamieszaj

Rys. 10. Wykorzystanie instrukcji warunkowej

Na powyzszym rysunku widzisz instrukcje warunkowa, ktora pozwala wykonaé
rézne czynnosci w zaleznosci od odpowiedzi na zadane pytanie (warunek). W ten
sposob zwolennicy stodkiej herbaty dostang swdj ulubiony napdj z cukrem. Ci,
ktérzy za cukrem nie przepadajq - wypijg gorzkg herbate. A co z tymi, ktérzy lubig
herbate mocniejszg?

Petla

W podstawowym algorytmie torebke z herbatg zawsze wyjmujemy po 1 minucie. Po
dodaniu instrukcji warunkowej ,Herbata do$¢ mocna?” mamy mozliwosé
sprawdzenia czy moc herbaty jest odpowiednia. Jesli nie, to powtarzamy instrukcje
,Poczekaj 1 minute”; jesli tak to wyciggamy torebke. W ten sposéb wielokrotnie
sprawdzajgc warunek, otrzymamy naszg ulubiong herbate.
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!

Wit6z torebke z herbata

Y

Poczekaj 1 minute

Herbata do$¢ mocna?

NIE

Wyciagnij torebke

v

Rys. 11. Zastosowanie petli w algorytmie

Takie wielokrotne powtdrzenie tej samej czynnosci (moze tez byc¢ ich kilka)
w potaczeniu z instrukcjg warunkowg nazywamy petla. Petla jest jedna z najczesciej
stosowanych konstrukcji w algorytmach i programach —zapamietaj jg dobrze.
Stownie zapisana petla w naszym algorytmie:

1. Poczekaj 1 minute
2. Herbata dos¢ mocna? Jesli tak wykonaj p.3, jesli nie wykonaj p.1
3. Wyciagnij torebke.

Kompletny algorytm parzenia dobrej herbaty wyglada teraz tak:
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WIlej goracej wody do szklanki

Y

Wiéz torebke z herbatg

Y

Poczekaj 1 minute

Herbata dos¢ mocna?

NIE

Woyciggnij torebke

NIE

Wsyp cukier i zamieszaj

Rys. 12. Kompletny algorytm parzenia herbaty

25



Powoli przestaje miesci¢ sie na kartce, ato tylko herbata...

Podprogram

Wyobraz sobie teraz algorytm dziatania pewnego londynskiego dzentelmena,
pijacego herbate codziennie o 17:00 . Algorytm trzeba podzieli¢ na fragmenty
zwane podprogramami, inaczej z pewnoscig bedzie zbyt duzy i nieczytelny.
Przyktadowo, nasz algorytm parzenia herbaty przedstawimy jako podprogram
.Herbata” i bedziemy mogli wywotywaé¢ go w dowolnej chwili przy pomocy jednego
tylko bloczka.

‘ Start ’

A
—>/ Odczytaj godzine z zegarka /(—

Zajmij sig czyms

Mineta 17:00 ?

Wykonaj "herbata"

NIE

TAK

Y

‘ Stop >

Rys. 13. Algorytm dziatania londyriskiego dzentelmena

Zwr6é tez uwage na uzycie petlido sprawdzania godziny.
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Nasz dzentelmen pija herbate kazdego dnia, wiec wszystkie czynnosci nalezy
powtarzac. UzyliSmy do tego nieskonczonej petli. Zauwaz, Zze instrukcja warunkowa
,Czy 1> 07" zawsze daje wynik ,tak”, co zapewnia powtarzanie czynnosci objetych
petla w nieskonczonos¢. Bloczek ,stop” nigdy sie nie wykona. Taka nieskonczona
petla jest wykorzystywana przez programistow bardzo czesto.

Cwiczenie 1
Zapisz w formie schematu blokowego algorytm z zycia codziennego. Postaraj sie
wybrac taki, ktéry bedzie najbardziej oryginalny i zaskakujgcy.

Skrypty

Jak pamietasz z Misji 1, kazdy obiekt wystepujacy w Prophio posiada swoje
wiasciwosci, czyli opisujgce go cechy. Kazdy obiekt posiada réwniez skrypty, czyli
programy tworzone przez Ciebie, kontrolujgce dziatanie obiektu.

Program jest ciggiem instrukcji w jezyku programowania, ktére okreslajg kolejne
czynnosci jakie ma wykonac nasz komputer. Bez programu obiekt jedynie stoi na
scenie nieruchomo, nie robi jednak nic ciekawego ani uzytecznego. Najwyzszy czas
to zmienic.

Programy w Prophio buduje sie z bloczkéw, podobnie jak schematy blokowe. Dla
wygody, podobnego rodzaju bloczki na palecie bloczkéw zebrane sg w grupy
o jednakowym kolorze. Bloczki taczg sie ze sobg jak puzzle, ich ksztatty muszg do
siebie pasowac, zeby utworzyty program. Po kliknieciu lewym przyciskiem myszy
na grupe (skrypt) lub pojedynczy bloczek, Prophio wykonuje natychmiast zawarte
w nichinstrukcje.

Witaj Swiecie!

Wiekszos¢ podrecznikow programowania w kazdym jezyku zaczyna sie od
programu ,Hello world!”, ktéry wita uczniéw rozpoczynajgcych nauke. Prophio nie
bedzie wyjatkiem — Twoj pierwszy program wyswietli stowa ,Witaj swiecie!” na
ekranie.
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e - Witaj swiecie! ..

powieds NSNS prees salound

Rys. 14. Twoj pierwszy program w Prophio i efekt jego dziatania

Stworz program dla wybranego obiektu

BT O -

Wyglad czujniki
Div ek Wiyrazenia

¥ ke Zmienne

Robot

21 iief kostium na kos
na: tepny kostium
W ke tum #

%:-466 1338
TS preez @ seku

powiads. TR

Przecigagaj i upuszczaj bloczki z palety

L

zmien efekt kolor o BB

ustaw efekt kolor na (@

wyczysé efekty graficzne

Rys. 15. Tworzenie programu w Prophio

W biatych polach bloczkéw mozesz wpisywac¢ wtasne wartosci (liczby i teksty).
Kliknij zielong flage z przyciskéw sterowania programem, zeby uruchomi¢ program.
Ten program nie potrzebuje bloczka stop — po wykonaniu ostatniej instrukciji
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zatrzyma sie automatycznie. Dziatanie programu mozesz zawsze zatrzymac
czerwonym znakiem stop z przyciskéw sterowania programem.

Cwiczenie 2
Wopisz teraz w biatym polu bloczka ,powiedz...” tekst wymyslony przez siebie. Dodaj

do programu kolejne bloczki ,powiedz...” tworzgc program wyswietlajacy wiecej
komunikatow. A teraz poeksperymentuj czasem wykonywania polecern.

Ruch obiektow na scenie

Teraz dodaj do programu troche ruchu. Niech Twoj obiekt zacznie poruszac sie po
scenie.

Zauwaz, ze...

Zanim wprawisz w ruch Twoje obiekty, upewnij sie ze opcja ,Zezwdl na
obiekty w tle” w menu ,Edycja” jest wytgczona. Inaczej tatwo stracisz je
z pola widzenia. Obiekt ktory znalazt sie na krawedzi sceny mozesz
przeciggnac¢ z powrotem myszka.

Wiaczysz tg opcje kiedy poznasz lepiej tajniki kontrolowania pozyciji
obiektu.

powiedz M przez B s=kund
PrEESUN o leeoloawr
powiedz przez ) sekund

preesun o kiroloow

powieds [EECEdN prear selound

Rys. 16. Komenda "przesun" zmienia potozenie obiektu na scenie

Cwiczenie 3
Wyprébuj dziatanie tego programu. Zmien parametry w biatych polach i sprawdz
efekty tych zmian.

Na razie, zeby obiekt przesunat sie (wykonat zadang liczbe krokoéw tam
i z powrotem) musisz klika¢ zielong flage. Dodaj petle do programu i zaobserwuj
efekty jego dziatania. Musisz wiedzie¢, Zze petla jest jedng z najwazniejszych
instrukcji w programowaniu. Z instrukcjg tg bedziesz spotykac sie niejednokrotnie
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zajeciach poswieconych programowaniu i konstruowaniu robotow. Bardziej
szczegotowe informacje dotyczace tej instrukcji znajdziesz w kolejnych misjach.

puwiedr preez £ sekund

pr!&'il.l.l'l i i erenbidw

puwiedr Preez salound

— —=a

Rys. 17. Zastosowanie nieskornczonej petli powoduje powtarzanie instrukcji w niej
umieszczonych

Cwiczenie 4
Czas na podsumowanie zdobytych dzisiaj umiejetno$ci. Twoim zadaniem bedzie

teraz stworzenie programu z wykorzystaniem wszystkich poznanych dzi$ instrukcji.
Postaraj sie podejs¢ do zadania w niebanalny sposob.

Sprawdz, czy potrafisz:

1.

N

Algorytm to cigg jasno zdefiniowanych czynnosci prowadzgcych do
wykonania okreslonego rodzaju zadania (TAK/NIE).

. Algorytmy mogg byc¢ zapisywane stownie (TAK/NIE).
. Instrukcja warunkowa zawsze zawiera pytanie, na ktére mozliwe sq tylko

dwie odpowiedzi: TAK i NIE (TAK/NIE).

. Kazdy bloczek w schemacie blokowym moze miec tylko jedno wejscie

idowolna liczbe wyjs¢ (TAK/NIE).

. Wielokrotne powtdrzenie tych samych czynnoSci w potgczeniu z instrukcjq

warunkowg nazywamy petlg (TAK/NIE).

. Program jest ciggiem instrukcji w jezyku programowania, ktore okreslajg

kolejne czynno$cijakie ma wykonac nasz komputer (TAK/NIE).
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Misja 3. Robimy film animowany

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:

» tworzy¢ programy animujgce obiekty na ekranie komputera,

» okresla¢ potozenie i orientacje obiektu w kartezjanskim uktadzie wspot-
rzednych.

Zauwaz, ze...

Ludzkie oko charakteryzuje pewna bezwtadnos¢ — obraz ,pojawia sie”
Z pewnym opoOznieniem i utrzymuje sie jeszcze przez ok. 0,1 sekundy po

zmianie przedmiotu na ktéry patrzymy. Ten fakt wykorzystywany jest w kinie
i telewizji. Podczas projekgji filmu tak naprawde wyswietlane sg nieru-
chome obrazy, z czestotliwoscig 24, lub wiecej klatek (obrazéw) na
sekunde (parametr ten nazywa sie fps - ang. frames per second). To
bezwtadnos¢ naszego oka sprawia, ze widzimy je jako ciggty ruch.

Animacja komputerowa

Skoro film to nieruchome obrazy wyswietlane szybko jeden po drugim, to mozna te
obrazy rowniez narysowac. Tak robi sie filmy animowane. Kiedy juz mamy obrazki
w komputerze, to moze ich wyswietlaniem zajmie sie pogram? Sprébujmy
przygotowacC najprawdziwszg animacje komputerowa, jak zawodowcy z Pixar
Studio. Poprzednig lekcje zakonczyliSmy programem przesuwajagcym obiekt po
ekranie:

Puwiedr preez B) sekund

przﬁl.m [t Irrul-'uu

puwiedr preez sakund

=7

Rys. 18. Program przesuwajgcy obiekt po scenie
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Dodaj teraz do obiektu drugi kostium (jak to zrobi¢ wiesz z Mis;ji 1).

¥ | Kostiumy | :
Nowy kostium: TR | Kamera |

kestium1
e
kostium?2

Cedytun J Kopio J2

Rys. 19. Obiekt ma przypisane dwa kostiumy...

Nastepnie wstaw do powyzszego programu instrukcie z palety ,Wyglad”,
zmieniajgce kostium po wykonaniu kazdego ruchu obiektu:

jestem tam i
kostium inny mam |

L przesun o krokdw

i ¥ -3 i
| rmien kostum na | kestipmz |
[ !

| powiedz 'sm tam | kostium Inny mam el sakund
o

|
| prresuno keraltdie
N -

zmien kostumna k
g ; jestem tu

Rys. 20. ... ktore zmieniane sg po wykonaniu kazdego ruchu
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Zaobserwuj jak zmienia sie wyglad obiektu w kazdym przebiegu petli.

OK, mamy zmieniajgce sie obrazy, ale co z wrazeniem piynnosci ruchu?
Potrzebujemy wiecej kostiuméw, najlepiej réznigcych sie od siebie niewielkimi
szczegotami.

Rys. 21. Kolejne fazy ruchu

Musimy tez je szybciej zmienia¢. Najlepsze efekty uzyskasz zmieniajac obrazki co
najmniej 10 razy na sekunde. Instrukcja ,nastepny kostium” z palety ,Wyglad” po
prostu zmienia kostium na kolejny na liscie przypisanych do obiektu — nie musisz sie
martwic o nazwe kostiumu.

.....

Foastiiam

o DI.j-.l.- = |I

Rys. 22. Program zmienia cyklicznie wszystkie kostiumy przypisane do obiektu

Poki co, nasz obiekt macha rekami (ptetwami, nogami, antenkami) — ale ciggle stoi
w miejscu. Rozruszajmy go troche.

Rys.23. Co 0,1 sekundy oprécz zmiany kostiumu obiekt przesuwa sie o 10 krokow
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Uruchom program. Co sie stato? Obiekt uciekt z ekranu? Nic dziwnego, tak dziata
nieskonczona petla. Obiekt co 0,1 sekundy robi 10 krokéw naprzéd.

Uktad wspoétrzednych czyli matematyka na scenie

Jesliopcja,zezwalaj na obiekty w tle” z menu ,Edycja” jest wylgczona, to Twdj obiekt
zatrzyma sie na krawedzi sceny. Jesli nie zaznaczysz tej opcji — obiekt zniknie
catkowicie ze sceny. Nie przejmu;j sie, obiekt nadal istnieje, jest przeciez widoczny
na liscie obiektow. Przywotajmy go na miejsce startu.

Po pierwsze — dodaj do programu, na poczatku skryptu, instrukcje ,ustaw x na 0”
i ,ustawyna0”. Jak teraz zachowuje sie obiekt?

uaw x na ﬂ
ustaw ¥y na E

e
D St il i

Rys. 24. Po starcie programu ustawiane sg wspotrzedne x,y obiektu

Jezeli chcesz zrozumieé dziatanie instrukcji ,ustaw x na...” i ,ustaw y na...” kliknij
scene na liscie obiektow, nastepnie zaktadke ,tta” w oknie obiektu (scena rowniez
jest obiektem tylko nieruchomym — tta sg odpowiednikiem kostiumoéw obiektu)
i zaimportuj tto o nazwie ,xy-grid”’. Wyglgda znajomo? To uktad wspotrzednych
kartezjanskich.
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"
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Rys. 25. Uktad wspotrzednych jako tto sceny

- N
 misja#3 4- PROPHIO l=l@] = ]

il een ) B Plik Edytuj Robot Sie¢ Pomoc( 2 N i X) -

Ruch Kontrola

Viyglad Czujniki
Diwiek Wyrazenia
Pisak Zmienne

Robot

e ustaw x na (@

leé przez ) s dox: EED) v: @ ustaw y na @)
powtarzaj zawsze

zmien x o nastepny kostium

ustaw xna (@
przesui o krokéw
zmien y o 2 S

ustaw y na

jezeli na krawedzi, odbij sie

&) wspétrzedna x !

wspélrzedna y I
kierunek

Niektdre wiasciwosci obiektu mozesz wyswietla¢ na scenie, na przyktad:

B B - t=vive < R iostiion ¥ R ostniuc i tosose

Rys. 26. Wiele wtasciwosci obiektu mozesz wyswietlic¢ na scenie, aby sprawdzic ich
warto$¢ zaznaczajgc pole wyboru umieszczone po lewej stronie wybranej
wiasSciwosci
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Innym sposobem sprawdzenia wtasciwosci obiektu jest pojedyncze klikniecie
lewym klawiszem myszy na bloczek tej wtasciwosci (klikniecie prawym klawiszem
myszy spowoduje wywotanie okna pomocy). W dymku pokaze sie jej aktualna
wartosé.

Wyswietl teraz na scenie wspoirzedne x i y obiektu. Zatrzymaj program i przesuwaj
obiekt myszkg po scenie. Obserwuj zmieniajgce sie wspotrzedne.

Potozenie kazdego obiektu na scenie okreslone jest przez pare liczb: x i y. Dzieki
temu program wie w, ktérym miejscu na scenie znajduje sie obiekt i mozna
doktadnie sterowac jego ruchem.

Do zmiany potozenia obiektu stuzg instrukcje z palety ruch:
+ ,ustawxna...”i,ustawyna...”

* ,Zmienxo...”i,zmienyo...”
* ,dzdox..y..”
+ Je¢dox...y...przez..”

Cwiczenie 1

1. Ustaw w Prophio uktad wspotrzednych jako tto sceny. Odczytaj rozmiary sceny.

2. Wskaz punkty o wspotrzednych (100,100), (-100, -100).

3. Napisz program, ktéry ustawi obiekt w punkcie (-100,-100), poczeka w tym
miejscu 1 sekunde, a nastepnie przesunie go do (100,100).

Kierunek

Dodaj teraz do programu instrukcje ,jezeli na krawedzi, odbij sie” z palety ,Ruch”.
Zaobserwuj co teraz dzieje sie z obiektem na scenie. Zapewne zdziwito Cie, ze Twoj
obiekt w drodze powrotnej znajduje sie w niezbyt komfortowej pozycji. Pomdz mu
stang¢ nanogi.

Wyprébuj dziatanie przyciskéw trybu obracania obiektu znajdujgcych sie w gérnej
czesciokna obiektu.

Rys. 27. Fragment okna obiektu z przyciskami trybu obracania oraz informacjg
o potozeniu i kierunku obiektu
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Kierunek to kat pomiedzy osig y uktadu wspotrzednych a wychodzacym ze srodka
obiektu wektorem.

Wykonujac instrukcje ,przesun o ... krokdw”, obiekt bedzie przemieszczat sie
w ustawionym wczesniej kierunku. Kierunek moze przyjmowaé wartosci dodatnie
i ujemne w zakresie od 0 do 180 stopni.

p " vy | (x:0,¥:180) &
| Zosia kierunek [ETHN | &

Kierunek

(%:-240,Y:0) (X:240,Y:0)

X

{(£:0,¥:-180)

Rys. 28. Graficzne przedstawienie pojecia kierunku (przedstawiony kierunek
45 stopni)

Zmiany kierunku przemieszczania obiektu dokonujesz za pomocg instrukcji ,ustaw
kierunek na...”. Zwrd¢ uwage takze na instrukcje ,,obré¢ o ... stopni”. Jej wykonanie
spowoduje obrocenie obiektu wokdt wiasnej osi (zwanej tutaj srodkiem kostiumu) o
zadany kat z jednoczesng zmiang kierunku. Srodek kostiumu moze by¢ przez
Ciebie dowolnie ustawiany w edytorze kostiumoéw.

Cwiczenie 2
1. Napisz program, ktéry powoduje przemieszczanie obiektu po scenie
zwykorzystaniem instrukcji ,przesun...” i ,obrége...”.

2. Napisz program, ktéry wprawi obiekt w ruch obrotowy wokot jego wiasnej
Osi.

3. Przesuh s$rodek kostiumu wybranego obiektu przy pomocy edytora
kostiumow i zaobserwuj zmiany w jego zachowaniu podczas obrotow.

4. Zmien tlo sceny na wybrany przez siebie obrazek.
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Sprawdz, czy potrafisz:

~

. Potozenie obiektu na scenie jest okreslone przez pare liczb xiy (TAK/NIE).
. Zeby ustawic obiekt doktadnie na $rodku sceny nalezy uzy¢é polecen ,ustaw

xna90”i,ustawyna 90" (TAK/NIE).

. Kierunek to kgt pomiedzy osigq z uktadu wspotrzednych a wychodzgcym ze

Srodka obiektu wektorem (TAK/NIE).

. Kierunek moze przyjmowac wartosci dodatnie i ujemne w zakresie od 0 do

360 stopni (TAK/NIE).

. Srodek kostiumu moze byé przez Ciebie dowolnie ustawiany w edytorze

kostiuméw (TAK/NIE).
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Misja 4. Czy komputer jest inteligentny?

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
» stosowac operatory arytmetyczne ilogiczne w programach,
» znac podstawowe funkcje logiczne,
* wykonywac operacje na ciggach znakow.

Zauwaz, ze...

Co oznacza inteligencja? Co oznacza bycie inteligentnym? Jakie cechy
musi posiada¢ maszyna zebysmy uznali ja za inteligentng? Na te pytania
naukowcy prébujg udzieli¢ odpowiedzi juz od poczatkdw rozwoju
komputerow. W 1950 roku Alan Turing zaproponowat rozwigzanie — test
Turinga. Polega on na tym, ze cztowiek prowadzi za pomocg terminala

rozmowe (chat) z komputerem, nie wiedzac czy rozmawia z drugim
cztowiekiem czy z maszyng. Jesli cztowiek uzna Zze rozmawia z drugim
cztowiekiem to wynik testu uznaje sie za pozytywny a maszyna zyskuje
miano inteligentnej. Test doczekat sie wielu modyfikacji, budzac wiele
sporow i kontrowersji wsréd naukowcow. W 2011 roku program Cleverbot
uznany zostat za cztowieka przez 59% sposrod 1334 testerow. Co ciekawe,
prawdziwy cztowiek za cztowieka uznany zostat przez 63% testerdw.

Dialog zkomputerem

Przede wszystkim sprobujmy jakos komunikowaé sie z komputerem. Wiesz juz
w jaki sposdb program moze wyswietla¢ komunikaty (,powiedz...”, ,pomysl...”).
Aw jaki sposéb Ty mozesz przekazac cos komputerowi?

,odpowiedz ITIEICET T |
Kto ty jestes? '

( Wprowadz odpowiedz i wcisnij klawisz ENTER )

I Lord Wader J

Rys. 29. Po wykonaniu instrukcji ,spytaj...” pojawia sie okno dialogowe do wpisania
odpowiedzi
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Stuzy do tego instrukcja ,spytaj ... i czekaj” z palety czujniki wraz z funkcjg
odpowiedz.

Operacje naliczbach, tekstach i wartosciach logicznych

Odpowiedz ktérg wpiszesz w oknie dialogowym moze by¢ wykorzystana w dalszej
czesciprogramu.

=
spytaj LaLsmBt el 1 ceelaj

pﬁilﬁadz 'I.I".I'ia'u [ przez as_elt_unﬂ

powiedr odpowieds- przez B seliund

Rys. 30. Twoja odpowiedz uzyta jako argument instrukcji ,powiedz...”

Wszystkie bloczki o ksztatcie zaokrgglonego prostokata (takie ksztatty majgq
w Prophio funkcje oraz zmienne), mozesz umieszczac jako argumenty instrukcji
w biatych polach, w ktore dotychczas wpisywates teksty i liczby z klawiatury.

Rys. 31. Bloczki o takim ksztafcie nie sq instrukcjami— nie 1gczq sie ze sobg tworzgc
skrypt, ale za to przechowujg dane, ktorych potrzebujq instrukcje. Umieszczasz je w
biatych polach innych instrukcji

Sprobuj klikngé na wybrany bloczek tego typu —w dymku pojawi sie wartos¢ przez
niego przechowywana badz obliczana. Na liczbach i tekstach przechowywanych
przez bloczki mozna wykonywac rézne operacje. Wszystkie operatory znajdziesz
w palecie wyrazenia.

Operacje naliczbach

Komputery duzo i szybko licza, nie zdziwi Cie zatem, ze najczesciej bedziesz
w programach dokonywaé roznych obliczen. Masz do dyspozycji podstawowe
operacje arytmetyczne oraz funkcje trygonometryczne, potegi, pierwiastki i wiele
innych potrzebnych funkcji.
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£ wspihzedna x  * 100 + m

Rys. 32. Przykfady operacji arytmetycznych. Argumentem operatora moze byc
zarowno warto$c wpisana przez Ciebie jak i warto$¢ funkcji lub zmiennej

Zauwaz, ze operatory mozna tgczy¢ ze sobq - zagniezdzac jeden w drugim, budujac
bardziej ztozone wyrazenia.

Cwiczenie 1
Oblicz wartos¢ wyrazenia z rysunku ponizej. Sprawdz warto$¢ obliczong przez

Prophio. Niech dowolnie wybrany przez Ciebie obiekt ,powie” ile wynosi wynik tego
wyrazenia.

Rys. 33. Zwrd¢ uwage na kolejnos¢ wykonywania dziatan

Kazdy bloczek traktowany jest przez Prophio jak para nawiasow, tak wiec wyrazenie
z powyzszego rysunku nalezy rozumieé jako ((((2+2)+2)-2)+2).

Operacje natekstach

Oprdécz dziatan na liczbach masz tez do dyspozycji dziatania na ciggach znakow
(tekstach):

—

[

Epyta] H‘lzu Ty Jegtes? i ceekaj

powiedz p-n-tq_g;_:__ll odpowied: = preaz Eekum:l

Rys. 34. Funkcja ,potacz ... i...” z palety ,Wyrazenia’pozwala na tworzenie bardziej
ztozonych tekstow

Cwiczenie 2
Wyprébuj teraz dziatanie funkcji ,potfacz .. ” z palety Wyrazenia. Niech Twoj

obiekt przemowi zdaniami ztozonymi z kI/kU Wyrazow zawierajgcymi odpowiedzi
wpisywane z klawiatury.
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Operacje logiczne

Trzeci rodzaj danych z jakimi spotkasz sie w Prophio to wartosci logiczne, czyli takie
ktére przyjmujg tylko jedng z dwdch wartosci - prawda lub fatsz. Dla wyrdznienia,
bloczki funkciji logicznych majainny ksztatt.

weisniety klawisz myszy? rozmiar | < odpowiedz (=

Rys. 35. Bloczki w ksztatcie wielokata zwracajg zawsze wartos$¢ ,prawda” lub ,fatsz”

Zwré¢ uwage ze funkcje logiczne najczesciej zawierajg w sobie pytanie. Na
przyktad: czy rozmiar jest mniejszy od 42? Czy wcisnieto klawisz myszy?
Odpowiedz na to pytanie zawsze brzmi: tak albo nie (prawda albo fatsz).

Na wartosciach logicznych mozna przeprowadzac operacje, ktérych wynik réwniez
jest zawsze wartoscig logiczng. Podstawowe funkcje logiczne to negacja
(zaprzeczenie), iloczyn logiczny (i) suma logiczna (lub).

Rys. 36. Podstawowe funkcje logiczne

Podobnie jak w przypadku funkcji operujgcych na liczbach i tekstach, funkcje
logiczne mozesz zagniezdzaé wielokrotnie.

Cwiczenie 3
* Wyprobuj dziatanie podstawowych funkcji logicznych.
» Sprébuj zbudowac wielokrotnie ztozone funkcje logiczne i przewidzie¢ ich
wynik.
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Sprawdz, czy potrafisz:

1. Wszystkie bloczki o ksztafcie zaokrgglonego prostokgta mozesz
umieszczac jako argumenty instrukcji (TAK/NIE).

2. Operatory mozna tgczyc¢ ze sobg - zagniezdzac jeden w drugim,
budujgc bardziej ztozone wyrazenia (TAK/NIE).

3. W programie Prophio mozna wykonywac operacje jedynie na
liczbach (TAK/NIE).

4. Wartosci logiczne przyjmujg tylko jedng z dwoch wartoSci prawda
lub fatsz (TAK/NIE).

5. lloczyn dwoch prawdziwych wyrazen logicznych jest rowniez
prawdziwy (TAK/NIE).
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Misja 5. Kto Ty jestes? Instrukcje sterujace

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
* znaciomawiac zastosowanie instrukcji warunkowych,
» dobierac optymalny rodzaj instrukcji sterujacej,
» tworzy¢ proste programy z wykorzystaniem instrukcji warunkowych.

Programy ktére tworzyliSmy do tej pory byty bardzo proste. Instrukcje wykonywaty
sie po kolei, poczynajgc od tej umieszczonej na goérze i kohczgc na ostatniej
napotkanej instrukcji. Efekt dziatania takiego programu jest tatwy do przewidzenia,
ale mato interesujgcy — wyobraz sobie uczestnika testu Turinga, ktéry na kazde
pytanie odpowiada “truskawki ze Smietang”. Nietrudno sie zorientowac, ze to
komputer, w dodatku kiepsko zaprogramowany.

Instrukcje warunkowe i petle

Instrukcje, ktére pozwalajg na zmiane przebiegu wykonywania programu
w zaleznosci od spetnienia jakiego$ warunku, nazywamy instrukcjami
warunkowymi.

| czeleaj
=l cdpowieds = COPTRGET |

SO PE W parzgdliu, Fabe swoje. ;|;.|r'i'-:e:|:

B =ekund

powiedz przez [B) selund

Rys. 37. Instrukcje umieszczone wewnaltrz ,jezeli..” wykonajg sie jesli odpowiedz
wprowadzona z klawiatury brzmi ,Polak maty”. W przeciwnym przypadku wykonajg
sie instrukcje nastepujgce po ,jezeli...” - tutaj ,powiedz 'Nie znam Cie' przez
2 sekundy”

Zwrd¢ uwage, ze warunek ma zawsze forme pytania na ktére sg tylko dwie mozliwe
odpowiedzi—TAK (prawda) albo NIE (fatsz).

Sprobujmy stworzy¢ program, kitory bedzie dziatat bardzo podobnie jak PIN do
Twojego telefonu komorkowego. Wprowadzenie oczekiwanego hasta spowoduje
wyswietlenie komunikatu ,W porzadku, réb swoje”. Wprowadzenie innego hasta da
w efekcie komunikat ,Nie znam Cie”. Mozesz takze modyfikowaé czas wyswietlania
komunikatowiich tresc.
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Rys. 38. Program zgdajqcy hasta i sprawdzajgcy jego poprawno$c

Cwiczenie 1

Stworz program, ktéry bedzie zadawat pytanie i w zalezno$ci od udzielonej
odpowiedzi podejmowat dwie rozne akcje, niekoniecznie w formie komunikatow.
Rozwaz mozliwos¢ wykorzystania wcze$niej poznanych instrukcji dotyczgcych
wygladu lub potozenia obiektu na scenie.

Zwr6¢ uwage, ze w programie przedstawionym na rys.2, komunikat ,Nie znam Ci¢”
wyswietla sie zawsze, nawet gdy wprowadzone hasto jest poprawne. Sytuacje
poprawi zastosowanie instrukcji jezeli..., w przeciwnym razie”.

Rys. 39.Teraz program dziata zgodnie z oczekiwaniami

Istniejg réwniez inne rodzaje instrukcji sterujgcych wykonywaniem programu.
Ponizej prezentujemy kilka najczes$ciej stosowanych.
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Rys. 40. Petla "powtarzaj az..." powoduje wykonywanie instrukcji umieszczonych
w jej wnetrzu az do momentu spetnienia warunku (w tym przypadku wpisania
odpowiedzi "Polak maty")

Tady Wikugts |

-

nmhhrni ai adpowied: = .
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Rys. 41. Petla "powtarzaj ... razy" powoduje wykonywanie okreslonej ilosci
powtdrzen instrukcji umieszczonych w jej wnetrzu

czekaj az odpowiedz F=N=RET Y

powtarzaj az adpowiedz =R ETEGEY

Rys. 42. Instrukcja "czekaj az" powoduje wstrzymanie dziatania skryptu dopdki
warunek nie zostanie spetniony. Jej dziatanie jest podobne do uzycia pustej petli
"powtarzajaz..."
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Cwiczenie 2

Napisz teraz program, ktéry zapyta ,Jaki dzis dzien tygodnia?”. W przypadku
odpowiedzi ,sobota” lub ,niedziela” program ma wykonac inng akcje niz w dzien
powszedni. Bedziesz potrzebowac¢ wiadomosci o funkcjach logicznych z misji 4.
Mimo, iz ponizej podajemy przyktad rozwigzania cwiczenia, liczymy na to, ze
podejmiesz sie samodzielnej pracy.

S W odpowieds EREEETEERN

rimlen koshum na | Tantziyl-b

| .3

Rys. 43. Program wykorzystuje funkcje logiczng "lub" w instrukcji warunkowej

Inne instrukcje sterujace

Dotychczas nasze programy rozpoczynaty sie zawsze od klikniecia zielonej flagi.
Poznasz teraz inne sposoby rozpoczynania programu, stwarzajgce bardzo ciekawe
mozliwos$ci, miedzy innymi komunikacje pomiedzy obiektami na scenie.

Cwiczenie 3

Napisz teraz program dla dwdch obiektow (to przetomowa chwila, nigdy dotychczas
nie pisaliSmy programow umozliwiajgcych wspotprace dwdoch obiektéw), ktére
poprowadzg miedzy sobg dialog, jak aktorzy na scenie. Nie bedzie to moze od razu
~Romeo i Julia” Szekspira, ale od czego$ trzeba zaczg¢. Bedzie to wiec ,Jas i Zosia”
Twojego autorstwa. Na przyktad:

Zosia: Witaj!

Jas: Czesc Zosiu!
Publicznosc¢: szaleje...
Kurtyna: opada...
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Czesé Zosiul
Witaj!

Rys. 44. Efekt konncowy Twojej pracy, bez publicznosci i kurtyny. Jak wiesz, dialog
polega na tym, ze jedna osoba moéwi, druga jej odpowiada. Dlatego na monitorze
Twojego komputera najpierw ma sie pojawic tekst Zosi, a dopiero gdy on zniknie,
tekst Jasia

Do uzyskania takiego efektu uzyjemy instrukcji ,rozgtos”, umieszczonej w skrypcie
pierwszego obiektu (Zosi). Kliknij na liste rozwijang w instrukcji ,rozgtos” i stworz
komunikat o dowolnej nazwie. Zwro¢ uwage, ze nazwa komunikatu nie ma nic
wspolnego z tekstem, ktéry ma wypowiedzie¢ obiekt 2 (Ja$), stuzy tylko identyfikacji
komunikatu — moze ich w programie by¢ wiecej. Komunikaty pozwalajg
synchronizowac dziatanie wielu obiektow.

Nazwa komunikatu:

komunikat1

oK Anuluj

_—————-ouuJ

Rys. 45. Skrypt Zosi - tworzenie komunikatow




Teraz przejdzmy do skryptu drugiego obiektu (Jasia). Zauwaz ze ten skrypt nie
rozpoczyna sie od zielonej flagi, ale od instrukcji ,kiedy otrzymam...”. Z rozwijanej
listy wybierz komunikat nadawany przez pierwszy obiekt.

pnwlei:l‘.: przez E sl
Rys. 46. Skrypt Jasia - wykorzystanie komunikatow nadawanych przez inny obiekt

Cwiczenie 3

Rozbuduj teraz program o kolejne obiekty i dodatkowe dialogi. Sprobuj tez dodac
owacje publicznosci i opadajacq kurtyne. Pamietaj, liczy sie pomystowoS$c
ioryginalno$c.

Wielowatkowos¢, czyli jak zrobi¢ wiele rzeczy naraz

Dotychczas skrypt kazdego obiektu sktadat sie z jednego ciggu potaczonych ze
sobg instrukcji. Czesto bardziej praktyczna okaze sig inna konstrukcja skryptu. Byé
moze zdarzyto sie juz, ze podczas tworzenia skryptu przypadkiem kliknieta
instrukcja spowodowata dodatkowe dziatania obiektu. Dzieje sie tak dlatego, ze
Prophio wyposazone jest w mechanizm wielowagtkowosci. Inaczej mowigc, skrypt
moze skfadac sie z wielu niepotgczonych ze sobg fragmentoéw (watkow).

i 2 Wt
I-E:,c preer n - du,xl ﬂ NI ﬂ

Rys. 47. Skrypt kurtyny sktadajgcy sie zdwoch niezaleznych watkow

Cwiczenie 4
Wykorzystujgc wielowgtkowos$¢ napisz program, ktéry pozwoli Ci na sterowanie

obiektem na scenie przy pomocy klawiszy, na przyktad strzatek. Ten element jest
bardzo czesto wykorzystywany w grach komputerowych.
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Sprawdz, czy potrafisz:

1.

Instrukcje ktére pozwalajg na zmiane przebiegu wykonywania programu
w zalezno$ci od spetnienia jakiego$ warunku, nazywamy instrukcjami
warunkowymi (TAK/NIE).

. Petla "powtarzaj az..." powoduje wykonywanie instrukcji umieszczonych

w jej wnetrzu az do momentu spetnienia warunku (TAK/NIE).

. Instrukcja "czekaj az" powoduje wstrzymanie dziatania skryptu dopoki nie

naci$niesz klawisza ENTER (TAK/NIE).

. Skrypt moze sktadac¢ sie z wielu niepotgczonych ze sobg fragmentow

(watkow) (TAK/NIE).

. Komunikaty pozwalajg synchronizowac¢ dziatanie wielu obiektow

(TAK/NIE).
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Misja 6. Jak licza komputery. Zmienne

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
» opisywac role zmiennych w algorytmach,
» znac podstawowe typy zmiennych (logiczne, tekstowe i numeryczne),
» stosowacé zmienne lokalne i globalne,
* wykorzystywac zmienne w tworzonych programach.

Zauwaz, ze...

Gry komputerowe bedace interaktywnymi programami komputerowymi
stuzg do celéw rozrywkowych. Ich historia siega 1947 roku, kiedy to
wynaleziono pierwszy prototyp gry elektronicznej — symulator pocisku
rakietowego uzywajacy lamp elektronowych. Pierwsza grg, ktéra odniosta

komercyjny sukces byt Pong. Sukces z lat 70-tych spowodowat produkcje
kolejnych gier zrecznosciowych, poczatkowo wykorzystujgcych telewizory
i podigczane do nich konsole. Rozwdj technologiczny i pojawienie sie
mikrokomputeréw sprawity, iz produkcja gier komputerowych stata sie
wazng gatezig przemystu, o czym Swiadczyta warto$¢ swiatowego rynku
gier, oceniony w roku 2014 jest to juz 81,5 miliarda dolaréw.

Na dzisiejszej lekcji stworzymy programy dokonujgce obliczeh matematycznych na
danych wprowadzanych przez Ciebie z klawiatury komputera. Sposoby
wprowadzania danych znasz juz z Misji 4. Rozpocznij od prostego programu
podnoszacego liczbe do kwadratu.

S P Progran na pedneszenie liceby do kwadratuJs
sekund

spytaj Elaeigll=dd-) | creloaj
mysl RN przez ) sskund

puwiedz. Foda = wynik B selund

powiadz .ndpnwledi N odpowiedz  przex E sekund

Rys. 48. Program podnoszgcy liczbe do potegi drugiej
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Cwiczenie 1

1. Zmodyfikuj program tak, aby obliczat trzecig potege liczby wprowadzonej
Z klawiatury.

2. Zmodyfikuj program tak, aby wySwietlat wynik w formie dfuzszej
wypowiedzi, zawierajgcej liczbe wprowadzong z klawiatury, rodzaj
dziatania ijego wynik. Na przyktad.: 6 do potegi drugiejto 36”.

Pojemnik na informacje czylizmienna

Zauwaz, ze napisany przez Ciebie program uzywa tylko jednej danej wejsciowe;.
Co zrobisz w przypadku, gdy trzeba bedzie uzy¢ dwoch lub wiecej danych?
Trzeba je jako$ zapamieta¢ w programie po to, by méc wykonywac na nich
dziatania. Do tego stuzg zmienne. Potocznie mozna powiedzie¢, iz sg one
pojemnikami na informacje czyli zmienna. Jakiego rodzaju informacje
przechowywane sg w zmiennych? Mogag to by¢ liczby, teksty i wartosci logiczne
("prawda” lub ,fatsz”). Nazwy zmiennych nadajesz w momencie ich tworzenia.

Utwdrz zmiennsy

[Fd 'druga liczba’
[#d ‘pierwsza liczba
[Fd “wynik

Nazwa zmiennej?

ustaw drug: licba |na [ jakas nowa nazwa zmiennej

zmien druga li-zba |o @® Dla wszystkich obiektéw (O Tylko dla tego obiektu
pokaz zmienna druqa liczba

. : = oK Anuluj
ukryj zmienna druga liczo. | : 4 s

(Utworzona zmienna pojawi sie na liscie. )

Rys. 49. Tworzenie i nazywanie zmiennych

Tworzona zmienna moze by¢ dostepna dla wszystkich obiektow w programie
(zmienna globalna) lub tylko dla obiektu w ktérym jest tworzona (zmienna
lokalna).

W programie moze istnie¢ bardzo wiele zmiennych. Kazda zmienna globalna
musi mie¢ swojg niepowtarzalng nazwe, podobnie jak zmienne lokalne w obrebie
jednego obiektu. Zmiennych globalnych bedziesz uzywaé do przekazywania
danych miedzy obiektami. Zmienne lokalne sg bezpieczniejsze w uzyciu,
poniewaz nie musisz pamietaé nazw juz wczesniej stworzonych zmiennych.
Prophio kontroluje niepowtarzalnos¢ nazw zmiennych.
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Teraz zapoznasz sie z dziataniem programu wykorzystujgcego zmienne. Bedzie
to zapewne dobrze znany Ci kalkulator, wykonujacy podstawowe dziatania
arytmetyczne (dodawanie, odejmowanie, mnozenie i dzielenie). Zacznij od
utworzenia trzech zmiennych, z ktérych dwéch uzyjemy do zapamietania danych
wprowadzanych z klawiatury, a trzeciej do zapamietania wyniku. Wynik
nastepnie wyswietlony zostanie w formie komunikatu tekstowego.

St Podaj plerwsza licche i creliaj

ustaw blabEzs liczba  [pa odpowiedz

S Podai drugs: liczbe B0 =F

driiga licibe |p|.;. odpowied?

powiedz | pofacT I w‘rn.l.lu: przez sakond

Rys. 50. Program obliczajgcy sume dwoch liczb

Cwiczenie 2

1. Zmodyfikuj powyzszy program w taki sposoéb, aby wykonywat inne operacje
arytmetyczne.

2. Napisz program kalkulatora, ktéry poza danymi wejsciowymi bedzie
umozliwiat wybor dziatania spo$rod dodawania, odejmowania, mnozenia
idzielenia.

Jak zmieniaé zmienne?

Bardzo czesto spotkasz sie z koniecznoscig wykorzystania w programie licznika,
ktéry bedzie zliczat pewne zdarzenia, na przykiad liczba odbi¢ pitki, zjedzonych
banandw lub wynik uzyskany przez gracza. Stuzg do tego instrukcje ,ustaw...na...”
oraz ,zmien...o...”, z palety zmienne. Pierwsza z nich nadaje zmiennej konkretng
warto$¢ (moze to rowniez by¢ warto$¢ wyrazenia), druga dodaje do aktualnej
wartosci zmiennej wybrang przez Ciebie liczbe lub wartos¢ wyrazenia. llustruje to
nastepny przyktad.
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gdy naciénieto kiawive | odrier Grad) |

eriigﬁ'- -|_l_ =il

Rys. 51. Program po kazdym naci$nieciu klawisza spacji zwieksza warto$c
zmiennejlicznik o 1i zeruje licznik po kliknieciu zielonej flagi

Cwiczenie 3

Twoim zadaniem bedzie teraz napisanie programu, w ktorym wykorzystasz
zmienne. Moze to by¢ prosta gra komputerowa, w ktorej zmienne postuzg do
zliczania punktéw zdobytych przez gracza. Gdyby zawiodta Cie wyobraznia,
mozesz postuzyc sie ponizszym scenariuszem.

Rekin przemieszcza sie po scenie sterowany z klawiatury.
Zadaniem gracza jest dotkniecie nadlatujacych bananéw.
Kazde dotkniecie powoduje zwiekszenie licznika zdobytych punktow.

Po dotknieciu rekina lub lewej krawedzi sceny banany pojawiaja sie ponownie
z prawej strony sceny i rozpoczynaja kolejny ruch.

Rys. 52. Scenariusz gry komputerowej "Rekin i ptywajgce banany”
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Sprawdz, czy potrafisz:

1. Zmienne stuzq do zapamietywania informacji w programie (TAK/NIE).

2. Informacjami zapamietywanymi w zmiennych mogg by¢ tylko wartoSci
logiczne (TAK/NIE).

3. Kazda zmienna dostepna jest dla wszystkich obiektow wystepujgcych
w programie (TAK/NIE).
4. Zmienne globalne mogq miec takie same nazwy (TAK/NIE).
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Misja 7. Robimy wiasne bloczki. Funkcje i procedury

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:

» znac pojecia procedury, funkcjii parametru,

» tworzy¢ wiasne funkcje,

» tworzy¢ wiasne funkcje o wielu parametrach,

» wywolywaé w programie funkcje i wykorzystywac wyniki ich dziatania.

Na pewno dostrzegasz juz, ze programy ktore piszesz stajg sie coraz dtuzsze
i bardziej ztozone, przez to stajg sie mniej czytelne i trudniej wprowadzac do nich
zmiany. Z drugiej strony czesto wykorzystujesz w nich wielokrotnie jednakowe
fragmenty kodu (kilka instrukcji potgczonych ze sobg). Pomocnym w takich
sytuacjach narzedziem bedg tworzone przez Ciebie wtasne bloczki.

Funkcje kontra procedury

Dotychczas piszac program skazany bytes na funkcje jezyka Prophio, przygoto-
wane dla Ciebie przez autora programu. Funkcja - to wydzielony blok kodu
realizujgcy okreslone zadanie. Rezultatem dziatania funkcji jest zwykle wartosé
liczbowa, tekstowa lub logiczna. Istniejg réwniez funkcje nie zwracajgce wartosci
nazywane procedurami. Ich rezultatem dziatania moze by¢ na przyktad
narysowanie kwadratu na scenie, zmiana wiasciwosci obiektu itp.

Na poczatek stworz program rysujacy na scenie kwadrat o boku 100. Potrzebne
instrukcje obstugujace pisak znajdziesz w palecie ,pisak’.

Pﬂl:l.l'l.lE 1:I|53k

Rys. 63. Program rysujgcy kwadrat o boku 100
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Cwiczenie 1

Zmodyfikuj powyzszy program tak, by rysowat wielokgty o z géry zadanej dtugosci
boku np. 30 i dowolnej liczbie bokdéw. Niech twéj program zadaje pytanie o liczbe
bokow.

Wykonane przed chwilg ¢wiczenie wymagato podania przez Ciebie tylko jednego
argumentu (liczby bokéw wielokata). Teraz rozbuduj program tak, aby wymagane
byto podanie wiekszej liczby argumentéw, na przyktad ilos¢ bokow, dtugos¢ boku,
rozmiar pisaka, itp. Z poprzedniej lekcji pamietasz ze do tego celu potrzebne bedg
zmienne.

LT Padsj dlugasc bokuff=0 5T
ustaw -_'[:ll'u o5, hq'P 1

przesun o ﬂhgnﬁhnku kerolot
b

obrod o @ / liczba bokéw  stopni

podnies pisak

Rys. 54. Program rysujqcy wielokaty, wykorzystujgcy dwa argumenty

Cwiczenie 2
Zmodyfikuj powyzszy program tak, aby pytat uzytkownika o rozmiar pisaka, ktérym
bedzie narysowany wielokat.

Czas juz pozna¢ w jaki sposdb stworzy¢ wiasne bloczki. W tym celu w palecie
»Zmienne” kliknij przycisk ,,utwoérz blok”.
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Kategoria

Ruch \ \ Wybierz palete w jakiej ma by¢ dostepny tworzony bloczek]

LT “ Czujniki
| Dzwiek ) Wyrazenia |
Pisak : | Zmienne

. Inne Lista J

" Robot f
A " | Wybierz rodzaj bloczka, zwrd¢ uwage na ksztatt bloczkdw ]

m funkcja logiczna

‘narysuj kwadrat

® Dla wszystkich obiektéw O Tylko dla tego obiektu

r r .
. 0K Anuluj Nadaj mu nazwe i zdecyduj czy ma by¢
dostepny dla wszystkich obiektéw

Rys. 65. Tworzenie nowego bloczka

W kolejnym oknie tworzysz kod bloczka, w taki sam sposéb jak tworzytes

dotychczas programy. Mozesz przeciggna¢ do edytora dowolne instrukcje lub
wczesniej stworzone cate programy lub ich fragmenty.

Edytor bloczkow

narysuj kwadrat

OpuUSc pisak

vz frazy
prresun o krokdu
(]

Rys. 56. Okno edytora bloczkow
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na_ri_.rﬁuj kwadrat

Rys. 57. Gotowy do uzycia wtasny bloczek "narysuj kwadrat”

Pole ,atomowy” zaznaczasz wtedy, gdy chcesz aby bloczek wykonat sie jako jedna
instrukcja w programie. Efekty jego dziatania bedg widoczne po wykonaniu
wszystkich instrukcji w nim umieszczonych.

Od tej pory jeden bloczek zastepuje pie¢ instrukcji. Niestety, dostepny bedzie tylko
w programie w ktorym zostat stworzony.

Parametry czy argumenty?

Twaoj nowy bloczek rysuje zawsze takie same kwadraty. Co zrobic jesli w programie
potrzebujesz kwadratéw o roznych wymiarach lub kolorach? Musisz wprowadzi¢
parametry, przez ktore bedziesz przekazywac do Twojego bloczka argumenty, czyli
warto$ci na przyktad dtugosci boku, koloru, grubo$ci pisaka.

Kliknij zeby doda¢ element nagtéwka bloczku J

Edytor blo’,Zkow

. Jesli dodajesz pole do wpisywania argumentow
<] rozwin okno w ktérym okreslisz jego typ

Utworz element nazwy bloczku

bok

omm opEmEy -

Rodzaj wejscia /ksztait

O @ Liczba ® W Dowolnytyp () Logiczna (prawda/fatsz

Wartost domyzios: [

Mozesz ustawi¢ warto$¢ domysing argumentu

oK Anuluj
s y

_- .

Rys. 58. Dodawanie parametrow bloczku
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Tworzac bloczek programista postuguje sie parametrem, czyliinformacjq , ktéra nie
jest znana w momencie definiowania bloczka, a jedynie zadeklarowana w jego
nagtowku. Argument jest natomiast informacjg (np. wartoscig) znana, okreslang
w momencie wywotania bloczka (na przyktad wpisang w pole parametru).

Chcac edytowac istniejgcy bloczek, kliknij go prawym przyciskiem myszy i wybierz
»edytuj” z menu kontekstowego. Najedz kursorem na nagtowek bloczka w otwartym
oknie edytora bloczkéw. Zwré¢ uwage na ikony .+, ktore sie pojawiajg. Po kliknieciu
takiej ikony otworzy sie kolejne okno, w ktérym mozesz dodawac kolejne elementy
nagtéwka. Tymi elementami moga by¢ fragmenty nazwy bloczka (tekst) lub
parametry. W zaleznosci od potrzeb mozesz dodac¢ wiele parametrow.

Jesli zdecydujesz sie dodac¢ parametr, mozesz okresli¢ jego typ: liczba, wartos¢
logiczna lub dowolny. Jesli chcesz, by Twéj nowy bloczek wygladat tak samo jak
wszystkie pozostate standardowe bloczki Prophio, mozesz tez podaé wartosc
domysing argumentu, ktéra bedzie pojawiac sie w polu parametru, kiedy bloczek
jestnapalecie.

Samo utworzenie pola parametru w nagtdéwku bloczka nie wystarczy, aby bloczek
zmienit swoje dziatanie. Warto$¢ przekazywang przez uzytkownika musimy jako$
wykorzystaé. W tym celu, w oknie edytora bloczkow przeciggnij bloczek parametru
z nagtdowka (w naszym przyktadzie ,bok”) w to miejsce skryptu, w ktérym chcesz go
uzyc.

Poprzez parametr przekazujesz do bloczka
argument (wartos¢) do dalszego wykorzystania

narysuj kwadrat o boku bok

opusc pisak Tutaj uzywasz otrzymanej wartosci w skrypcieJ

przesun o ‘bok’ krokéw
>
obréc o & E) stopni

—

pdnieé pisak

Rys. 59. Skrypt bloczka "narysuj kwadrat" wykorzystujgcy parametr
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Cwiczenie 3

1. Stworz bloczek rysujgcy wielobok o liczbie bokdw przekazywanej w postaci
parametru.

2. Stworz bloczek rysujgcy wielobok o liczbie i dfugosci bokow przekazywanej
w postaci parametrow.

Cwiczenie 4
Wykorzystujgc stworzone bloczki, stworz programy rysujgce figury podobne do
przedstawionej na ponizszych rysunkach:

Rys. 60. Cwiczenie 4.1

'
e

K7
r”:

Rys. 61. Cwiczenie 4.2
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Mozesz napisaé program samodzielnie lub wykorzystujac ponizsze skrypty.

Rys. 62. Jedna z mozliwych realizacji programu "Koto fortuny”

Co zrobi¢, zeby zapamieta¢ swoje poprzednie wyniki? Tu z pomocg przychodzg
listy. Lista jest strukturg danych stuzgcq do przechowywania zbioréw dynamicznych
(o zmiennej wielkosci). Oznacza to, ze mozna do listy dopisywac nowe elementy lub
usuwac juz istniejace. Kazdy element znajdujacy sie w liscie ma przypisany swoj
unikalny numer porzadkowy, zwany indeksem. Indeks jest potrzebny, aby program
mogt odwotac sie do konkretnego elementu listy.

Listy tworzysz w taki sam sposoéb jak zmienne. W palecie ,zmienne” kliknij przycisk
,Utworz liste”, a nastepnie nadaj jej nazwe i zdecyduj, czy ma by¢ widoczna dla
wszystkich obiektow.

Nazwa listy

B Maciek

a3 stefan Elementy listy '

3 ‘ Krysia

+ = dtugosé: 3 2

I Przycisk dodawania nowych elementdéw ]

Rys. 63. Wyswietlone na scenie okno listy wraz z najwazniejszymi jego elementami
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Sprawdz, czy potrafisz:

1. Funkcja to wydzielony blok kodu realizujgcy okreslone zadanie (TAK/NIE).
2. Procedura to rodzaj funkcji, nie zwracajgcej zadnego wyniku(TAK/NIE).

3. Funkcja matylko jeden parametrizwraca wiele wynikow (TAK/NIE).

4. Wynikiem dziatania kazdej funkcji jest rysowanie wieloboku (TAK/NIE).

5. Wartoscilogiczne nie mogaq by¢ argumentami funkcji (TAK/NIE).
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Misja 8. Zorganizuj swoje dane. Listy

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:

» znac pojecie listy w odniesieniu do programowania,
+ organizowac dane w formacie listy,
» tworzy¢ programy wykorzystujace listy.

Zauwaz, ze...

Na catym s$wiecie tysigce firm i instytucji zajmuje sie zbieraniem
i przetwarzaniem rdznego rodzaju danych. Szacuje sie, ze okoto 1,5%

Swiatowego zuzycia energii przypada na serwery zajmujgce sie
gromadzeniem i przechowywaniem danych. To niemal dwa razy wiecej niz
Polska! Kazdego dnia Google analizuje 24 petabajty (miliony gigabajtéw)
danych. Aby je wydrukowac na papierze, trzeba by scig¢ ponad 1,2 miliona
drzew.

Dzisiejsza lekcja konczy pierwszy etap Twojej przygody z Prophio. Na przyktadzie
listy wynikéw prostej gry zobaczysz, jak dane przetwarzane przez programy
komputerowe organizowane sg w wieksze struktury. Bedziemy potrzebowacé gry,
w ktérej bedzie mozna zdoby¢ rézng liczbe punktéw. Mozesz uzy¢ dowolnego
programu stworzonego na wczesniejszych lekcjach lub wykorzystaé ponizszy
przyktad.

Losowa, co chwile zmieniana liczba

Staraj sie zatrzymac koto tak,
aby uzyskac jak najwyzszy wynik

Kliknij na koto fortuny aby zatrzymac losowanie

Rys. 64. Scenariusz programu "Kofto fortuny”
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Elementy do listy mozesz dodawac i usuwaé zaréwno recznie (w oknie listy na
scenie), lub wykorzystujac bloczki ,dodaj...do...”, ,usun...z...” i ,wstaw...na
pozycje...w...” z palety ,zmienne”. Zwro¢ uwage, ze bloczki dziatajace na listach sg
nieco innego koloru niz te odnoszace sie do zwyktych zmiennych.

Cwiczenie 1

1. Utworz dwie listy: ,gracze”i,wyniki”.

2. Zmodyfikuj swoj program gry, tak by po jej zakoriczeniu program pytat o imie
gracza, a nastepnie dodawat to imie do listy ,gracze” a wynik dodawat do
listy ,wyniki”.

3. Rozbuduj program o mozliwos¢ kasowania obu list, na przyktad po
nacisnieciu wybranego klawisza na klawiaturze Iub klikniecia dowolnego
obiektu na scenie.

Potrafisz juz dodawaé¢ elementy do listy. Sprobujmy teraz wykorzystac
zgromadzone dane. Zatozmy, ze interesuje nas warto$¢ Srednia ze wszystkich
wynikéw uzyskanych graczy. Obliczymy w tym celu sume wszystkich elementow
listy, a nastepnie podzielimy przez liczbe elementéw nalliscie.

[Tzt = wymikl

Rys. 65. Skrypt obliczajgcy $redni wynik z listy

Zwro¢ uwage na zmienng ,indeks”. Jest ona zwiekszana w kazdym kroku petli tak,
aby wskazywata na kolejne elementy listy. Aktualnie wskazywany element jest
dodawany do zmiennej ,suma”. Bloczek ,dtugosc...” zwraca liczbe elementow
wybranej listy. Instrukcje wewnatrz petli ,powtorz...” wykonane zostana tyle razy, ile
jestelementéw wliscie.
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Cwiczenie 2

1. Zmodyfikuj powyzszy skrypt, tak aby znajdowat najlepszy wynik zapisany
naliscie.

2. Rozbuduj program, tak aby oprocz znajdowania najlepszego wyniku,
podawat rowniez imie gracza, ktory go uzyskat. Wskazowka: listy wynikow
i graczy muszg miec tyle samo elementéw Tylko wtedy imie gracza bedzie
miafto taki sam indeks jak uzyskany przez niego wynik.

Sprawdz, czy potrafisz:

1. Lista jest strukturg stuzgcg do przechowywania danych (TAK/NIE).
2. Indeks jest unikalnym numerem porzgadkowym, potrzebnym do tego aby
program mogt odwotac sie do konkretnego elementu listy (TAK/NIE).

3. Elementy do listy mozesz dodawac i usuwac tylko recznie (TAK/NIE).
4. Bloczek ,dtugosc...” zwraca liczbe elementéw wybranej listy (TAK/NIE).

5. Warto$c¢ srednig obliczamy sumujgc wszystkie elementy zbioru i dzielgc
sume przez warto$c najwiekszego elementu (TAK/NIE).
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Misja 9. Poptynie czy zatonie? Tworzenie komputerowego modelu
zjawisk fizycznych.

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:

+ znac¢pojecie listy w odniesieniu do programowania,
+ organizowac¢ dane w formacie listy,
» tworzy¢ programy wykorzystujgce listy.

Model matematyczny jest probag opisania rzeczywistego zjawiska za pomoca
réwnan matematycznych. Takie modele tworzy sie po to, by lepiej zrozumie¢ zasade
dziatania danego zjawiska. Na bazie modeli matematycznych tworzone sg
symulacje komputerowe znajdujgce zastosowanie w wielu dziedzinach nauki
a takze w biznesie, administracji oraz w wojsku. Przyktadami naukowego
zastosowania modeli komputerowych mogg by¢ programy symulujgce reakcje
chemiczne lub tez zjawiska meteorologiczne. W biznesie uzywane sg modele
procesow produkcyjnych badz tez symulatory przeznaczone do szkolenia
w zarzadzaniu.

Zauwaz, ze...

Legenda gtosi, ze krol Syrakuz zwrécit sie do Archimedesa, aby ten zbadat,
czy korona, ktérg wykonano dla niego zawiera tylko ztoto, czy jest to jedynie

poztacane srebro. Archimedes dlugo nad tym rozmyslat, az wreszcie
pewnego razu w czasie kgpieli w wannie poczut jak w miare zanurzania sie
W wodzie ciezar jego ciata sie zmniejsza. Oszotomiony swoim odkryciem,
wyskoczyt z wanny i z okrzykiem Eureka! wybiegt nago na ulice i udat sie do
kréla.

W jaki sposéb odkrycie sity wyporu pomogto Archimedesowi rozwigza¢ problem
korony —dowiesz sie zapewne na lekcjach fizyki.

Wspoiczesna wersja prawa Archimedesa gtosi, ze na ciato zanurzone w ptynie
(cieczy, gazie lub plazmie) dziata pionowa, skierowana ku goérze sita wyporu.
Wartos¢ tej sity jest rowna ciezarowi wypartego ptynu. Sita ta jest wypadkowa
wszystkich sit parcia ptynu na ciato.
Site wyporu da sie zapisa¢ wzorem:

F=pgV
p - gestos¢ ptynu (cieczy, gazu) w ktérym zanurzone jest ciato [kg/m’]

g—przyspieszenie ziemskie [m/s’]
V —objetos$é tej czesci ciata, ktdra jest zanurzona w ptynie [m’]
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Dzieki istnieniu sity wyporu statki ptywajg po morzu, a balony unoszag sie
w powietrzu.

Na dzisiejszej lekcji stworzysz symulacje komputerowg ilustrujgcq dziatanie prawa
Archimedesa.

|: statek.wypomosc m\

| statek.masa [T110 | -

Iz:morze.geshsc n] v
Sita wyporu Fw T (-L{.‘

Objetos¢ wypartej cieczy

Ciezar statku P

Rys. 66. Sity dziatajgce na statek zanurzony w morzu.

Warunkiem ptywalnosci statku jest to, by sita wyporu byta réwna lub wieksza niz jego
ciezar:

kiedy F>P statek ptywa,
kiedy F<P statek tonie.

Ciezar statku wyrazony jest wzorem:
P=mg

gdzie:

P —ciezar statku,

m —masa statku [kg],
g—przyspieszenie ziemskie [m/s2].

Dla potrzeb naszej symulacji objetos¢ wypieranej przez statek wody V nazwiemy
wypornoscig. Ostatecznie wiec statek bedzie unosit sie na wodzie gdy spetniony
bedzie warunek:

pgVv>mg
pV>m

Jak wida¢ wszystko zalezy od masy statku, jego objetosci (wypornosci) i gestosci
wody morskiej.
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Zauwaz, ze...

Na pograniczu Jordanii i Izraela znajduje sie Morze Martwe, ktore w istocie
jest ogromnym jeziorem. Woda w nim ma tak duzg gestos$¢, ze nawet
cztowiek nie umiejgcy ptywac unosi sie na jej powierzchni. Gestos¢ waéd

Morza Martwego jest duza ze wzgledu na jego duze zasolenie. W zwykiej
wodzie morskiej znajduje sie okoto 2-3% soli. Morze Martwe zawiera jej az
24%. W ,zwyktej” wodzie sita wyporu jest za mata, aby zrownowazy¢ ciezar
cztowieka. Gesto$¢ wody w Morzu Martwym jest na tyle duza, ze dziatajaca
na cztowieka sita wyporu jest w stanie zréwnowazy¢ jego ciezar.

Cwiczenie.

1. Napisz program, ktory pyta uzytkownika o wyporno$c i mase statku oraz
gestos¢ morza, a nastepnie na podstawie tych parametrow oblicza czy
statek zatonie czy bedzie ptywac.

2. Przeprowadz symulacje ptywalnoSci dla statkbw o réznych masach,
wypornoSciach i dla réznych gesto$ci wody.

3. Postaraj sie zaprezentowa¢ wynik dziatania programu w formie animacji
komputerowej, ktorej obiektem bedzie statek. Mozesz postuzyc sie
ponizszym programem, jednak zawartoS¢ niektérych bloczkow musisz
wymysle¢ samodzielnie.

Rys. 67 Przyktadowy kod programu symulujgcego dziatanie prawa Archime-desa.

Sprawdz, czy potrafisz:

1. Prawo Archimedesa odkryto dzieki symulacji komputerowej (TAK/NIE).

2. Sita wyporu dziatajgca na ciato zanurzone w cieczy jest proporcjonalna do
gestoscicieczy (TAK/NIE).

3. Ciato o ciezarze 100kg wypiera zawsze 100kg wody (TAK/NIE).

4. ,Eurekal” jest nazwag najnowszego komputerowego symulatora todzi pod-
wodnych lub okrzykiem Archimedesa po dokonaniu odkrycia (TAK/NIE).

5. Bloczek <210 stuzy do porodwnania warto$ci dwéch wyrazen (TAK/NIE).
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Misja 10. Akcja ,,Grawitacja”. Symulacja komputerowa.

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:

» tworzy¢ symulacje komputerowe wybranego zjawiska fizycznego (np.
prawo Archimedesa, prawa odbicia Swiatta, grawitacja, zasady dynamiki
Newtona, prawo Ohma, itp.),

« wykorzystywa¢ wiadomosci i umiejetnosci z zakresu instrukcji
warunkowych i struktur danych do samodzielnego planowania i wykonania
symulacji komputerowych.

Co moze tgczy¢ pocisk wystrzelony z armaty, pitke kopnieta przez gracza czy
wazonik spadajacy z potraconego stolika? Wszystkie te obiekty w prawdziwym
Swiecie podlegajg prawom fizyki. Gry czy animacje komputerowe wymagajg
realistyczniej symulacji zachowania réznych obiektéw. Realistyczny wyglad — to
jedna z najwazniejszych cech dobrej gry akcji. Jak to jest zrobione? Czy w Prophio
réwniez mozna uzyskac takie realistyczne efekty? Oczywiscie. Dzisiaj zajmiemy sie
komputerowymi symulacjami ruchu obiektéw. Zacznijmy od czego$ prostego, na
przyktad od ruchu pitki. Jesli bedziemy potrafili programowac ruch pitki, Zzadne
wyzwanie nie bedzie nam straszne — po prostu zmienimy kostium i zamiast pitki
bedziemy mieli strzate z fuku albo czotg — przeciez wszystkie obiekty podlegajg tym
samym prawom fizyKki.

Zauwaz, ze...

Dlaczego wszystkie przedmioty podrzucone do gory spadajg? Legenda
gtosi, ze Isaac Newton, stynny angielski fizyk i matematyk, siedziat pod

jabtonig, gdy spadajgce na jego gtowe jabtko uswiadomito mu, ze upadek
ciat na Ziemie i ruch ciat niebieskich sg powodowane tg samg sitg —
grawitacja.

Badaniem wiasciwos$ci ruchu ciat zajmuje sie dziat fizyki zwany kinematyka.
Najczesciej spotykane rodzaje ruchu to ruch jednostajny i ruch jednostajnie
przyspieszony.

W ruchu jednostajnym predkos$¢ obiektu jest stata. Oznacza to, ze droga przebyta
przez ten obiekt wyraza sie wzorem:

S=S,+V,t (1)

gdzie

S—oznacza droge przebytg przez obiekt

S,—0znacza potozenie poczatkowe obiektu
V,—oznacza predkos¢ poczatkowa obiektu

t— 0znacza czas jaki uptynat od poczatku ruchu obiektu
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W ruchu jednostajnie przyspieszonym predkos$¢ obiektu zmienia sie o jednakowg
warto$¢ w jednakowych odstepach czasu.
Droga przebyta przez obiekt wyraza sie wzorem:

S=S,+ vot+%2(2)

gdzie
a—oznacza przyspieszenie obiektu.

Zeby zasymulowaé ruch obiektu musimy matematycznie zapisaé jego
przemieszczanie sie w ukfadzie wspétrzednych, czyli zmiany wspétrzednych x iy
w czasie. Dla uproszczenia rozwazmy rzut pitki pionowo w gore. Wspétrzedna x nie
zmienia sie a zmiany wspétrzednej y opisujg wzory (1) lub (2) w zaleznosci od
rodzaju ruchu. Acoz czasem?

Rys. 68. Skrypt sterujgcy uptywem czasu.

Uptyw czasu symuluje powyzszy skrypt, ktéry bedzie powtarzat sie we wszystkich
programach na dzisiejszej lekciji.

Musimy tez poda¢ parametry ruchu obiektu, takie jak jego poczatkowe potozenie,
predko$¢ poczatkowa i przyspieszenie.

t-J'i_;r-lz'!,rETrE

Gutan | Eoporeatany. | mE m
ustaw |y poceathowy Tna’}
ustaw | predioss pocatiions |ins

pstow | PrEVEDIEEEaniE | na m:

ustaw| katuiisitd (na [

podnies pisale

idi dox: x poccathowy y: ¥ puaqihuwf

ustaw rozmiar pizaka na E

opusc pisals

| Rys. 69. Skrypt nadawania warto$ci poczgtkowych.
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Utworz odpowiednie zmienne i ustaw ich poczatkowe wartosci. Uzyjemy pisaka po
to, by rejestrowac ruch pitki na scenie. Po ustawieniu pitki w punkcie poczatkowym
program nadaje komunikat ,start”, ktéry uruchomi skrypty odpowiadajace za
przesuwanie pitki w osiach xiy.

Rys.70. Skrypt ruchu w osiach x iy dla ruchu jednostajnego w osiy.

v [ (0, ¥i180)

¢

(¥:-240,v:0) (¥:0,¥:0) (}C:Z-u!,Y:'l])‘
b{‘

(%:0,¥:-180)

Rys. 71. Wynik dziatania skryptu obrazujgcego ruch jednostajny w osi y.

Teraz zajmijmy sie ruchem jednostajnie przyspieszonym. Do réwnania opisujgcego
potozenie pitki w zaleznosci od czasu dodaj czton przy$pieszenia tak jak we wzorze

(2).
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Rys. 72. Skrypt ruchu jednostajnie przyspieszonego w osi y. Potozenie obiektu
W 0Si X nie zmienia sie.

W [ (:0,¥:180)

(d:-240,¥:8) (2:0,Y:0) (X:240,Y:0)

X

(%:0,¥:-180)

Rys. 73. Tor lotu pitki wyrzuconej pionowo do gory z punktu x=0; y=0 podlega-jgcej
prawu powszechnego cigzenia.

Cwiczenie.

1. Zeby doktadniej zaobserwowaé droge przebywang przez pitke, zmien
skrypt czasu tak, aby w kolejnych rownych przedziatach czasu pisak miat
rézny odcien lub kolor.

2. Zaobserwuj efekty dziatania tak zmodyfikowanego programu dla ruchu
Jjednostajnego oraz jednostajnie przySpieszonego.

3. Wyprébuj rézne wartosci predkosci poczatkowej, przy$pieszenia i potoze-
nia obiektu, tak by réznice miedzy ruchem jednostajnym i jednostajnie
przy$pieszonym byty najbardziej widoczne.

4. Zwrd¢ uwage na to, ze zmienna ,czas” w skrypcie uptywu czasu zmieniana
jest skokowo o statg warto$c. Zbadaj wptyw tej wartosci na efekty dziatania
programu.
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Najczesciej jednak przedmioty nie poruszajg sie pionowo w goére i w dot, lecz bywaja,
wyrzucane, wypuszczane, wystrzeliwane pod réznymi katami. Jesli masz dosc¢
odwagi do zapoznania sie z funkcjami trygonometrycznymi sinus i cosinus, to
mozesz zmodyfikowac swéj program w nastepujacy sposoéb:

| o karca) calszs

ustaw v na

T e—e———

+ If przyspieszania ¥ | &

aj rawsza
| ustaw x ne

xpoceatkowy +

flf sedkosc porrathows

Rys. 74. Skrypty ruchu w osiach x i y obiektu wyrzuconego pod katem okreslonym
wzgledem osi x.

v | (=0, ¥:180)

(%:-240,¥:0) :0,¥:0) (%:240,¥:0)
W

(:0,¥:-180)

Rys. 75. Tor lotu pitki wyrzuconej pod katem 60 stopni wzgledem osi x.

74



Nasze symulacje nie uwzgledniajg wprawdzie réznych dodatkowych czynnikéw
majagcych wplyw na tor lotu pitki, jak na przyktad opodr powietrza, ale sg
wystarczajgco doktadne by wykorzystaé je przy tworzeniu interesujacych efektow
w programach pisanych w Prophio.

Sprawdz czy potrafisz

1. Wruchu jednostajnym predkos$c¢ zmienia sie jednostajnie (TAK/NIE).

2. W ruchu jednostajnie przyspieszonym droga pokonywana w kolejnych
odcinkach czasu jest zawsze taka sama (TAK/NIE).
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Misja 11. Jak i dlaczego plynie prad? Podstawowe elementy elektro-
niczne

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
* wyjasnia¢ prawo Ohma, pojecie pradu elektrycznego, napiecia i natezenia
pradu,
. wyjasnia¢ funkcje podstawowych elementéw elektronicznych (rezystor,
dioda, tranzystor, przetacznik, fototranzystor),

« rozpoznawa¢ podstawowe elementy elektroniczne (rezystor, dioda,
tranzystor, przetgcznik, fototranzystor) oraz odczytywac i zapisywac ich
symbole,

« opisywac budowe i zasady dziatania miernika uniwersalnego do pomiaru
wielkosci elektrycznych,

. wykonywa¢ pomiary napiecia i rezystancji przy pomocy miernika
uniwersalnego.

Zauwaz, ze...

Chociaz prad elektryczny byt juz dobrze znany pod koniec XIX wieku, to nie
myslano jeszcze o wykorzystaniu energii elektrycznej na skale masowa.
Zdecydowana zmiana nastgpita wraz z wynalezieniem zaréwki przez

Thomasa A. Edisona. Uruchomiona przez niego w Nowym Yorku w 1882
roku pierwsza publiczna elektrownia zasilata pragdem statym o napieciu
110V sie¢ do ktorej wigczono 7200 zaréwek. Prad elektryczny ptynie
z predkoscig zblizong do predkosci swiatta, impuls elektryczny moze wiec
w ciggu jednej sekundy obiec kule ziemska dookota cztery razy.

Zanim zabierzesz sie do budowy robota Ambitny Albert, musisz wiedzie¢ czym
wiasciwie jest prad elektryczny i jak dziatajg podstawowe czesci elektroniczne,
z ktoérych jest zbudowany. Dla uproszczenia poréwnajmy prad elektryczny do
przeptywu wody w rurach — podobienstw jest zaskakujgco wiele. Przede wszystkim
prad elektryczny to tez przeptyw (uporzgdkowany ruch) tyle, ze nie wody a tadunkow
elektrycznych. Woda ptynie rurami, prad elektryczny za$ ptynie w przewodach.
Materiatami, ktére dobrze przewodzg prad (przewodnikami) sg przede wszystkim
metale, dlatego przewody elektryczne wykonane sg najczesciej z miedzi. Materiaty,
ktére nie przewodza pradu elektrycznego (na przyktad szkto, drewno, guma, papier
i pierze), nazywamy izolatorami.
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Podstawowe elementy elektroniczne

prad

woda

Bateria _ | .

Prad ptynie zawsze od plusa do minusa.
Co wazne, nie kazda bateria jest taka
sama. Rdznig sie miedzy sobg napie-

ciem. Mozna powiedzie¢, ze im wieksze
napiecie, tym bateria ,mocniejsza”.

Przewédd elektryczny

Na schematach elektrycznych potgcze-
nia miedzy elementami przedstawia sie
w postaci kresek. Przyjmuje sie, ze
potaczenia majg zerowg rezystancje,
czyli sg idealnymi przewodnikami
pradu.

Opornik (rezystor)
—]/—1—

Opornik ogranicza przeptyw pradu. Im
ma wiekszg rezystancje, tym mniejszy
prad moze przez niego ptynac.

Tranzystor I

Tranzystor jest rodzajem elektro-
nicznego zaworu. Wiekszos¢ tranzys-
torow ma trzy wyprowadzenia. Dwa
z nich przepuszczajg gtéwny ,strumien”
pradu, natomiast trzecie stuzy do
sterowania, jak bardzo tranzystor ma
by¢ otwarty.
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Zbiornik wody

Woda ptynie z goéry na dot. Odpo-
wiednikiem napiecia baterii jest
ci$nienie wody. Wez plastikowg butelke
i zrob w niej kilka dziurek na roznej
wysokosci, a pdzniej napetnij jg woda.
Zobaczysz, ze im wiecej wody nad
otworem (wieksze cisnienie), tym dalej
poleciz niego woda.

Rura

Rura jest odpowiednikiem idealnego
przewodnika — przeptyw wody w kaz-
dym miejscu rury jest taki sam.

Zwezenie rury

Przez zwezenie nie moze przeptywacé
tyle wody co przez reszte rury — zweze-
nie stawia wiec pewien oporwodzie.

Zawor i

Zawor stuzy do sterowania
przeptywajgcej wody.
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Jesttez kilka elementdw o ktore trudniej w swiecie ruriwody:

Diody przepuszczajg prad tylko w jedng strone (tak jak wskazuje
trojkacik na schemacie).

dioda swiecaca (LED) przepuszczajg prad w jedng strone ale
oprécz tego swiecg Swiattem widzialnym o roznej barwie lub
niewidzialnym dla ludzkiego oka promieniowaniem podczerwo-
nym. Aby zobaczy¢ jak $wieci dioda podczerwona, obejrzyj jg przez
obiektyw aparatu fotograficznego (chocby takiego z telefonu).

Fototranzystor, podobnie jak zwykty tranzystor, steruje przeptywem
pradu, jako zawér. R6zni sie od niego tym, ze nie ma nozki
sterujacej. Reaguje natomiast na s$wiatlo. Im jest mocniej
oswietlony, tym wiekszy prad moze przez niego ptynac.

tacznik — tgcznik stuzy do zamykania i roztgczania obwodu
elektrycznego. Przy wtgczaniu pradu obydwa kontakty stykajg sie
ze sobg przewodzac prad, przy wytgczaniu nastepuje ich
rozdzielenie, (otwarcie) i przerwanie przeptywu pradu.

N

Prawo Ohma

Przeptywem pradu elektrycznego rzadzi wiele praw fizyki, jednym z najwczesniej
odkrytych jest prawo Ohma. Gtosi ono, ze prad ptynacy (jego natezenie ) przez
przewodnik (na przyktad rezystor) jest wprost proporcjonalny do napiecia U miedzy
koncéwkami tego przewodnika. Oznacza to, ze im wieksze napiecie przytozymy do
koncoéwek przewodnika, tym wiekszy poptynie prad.

Wspétczynnik proporcjonalnosci zwany rezystancjg R, jest zalezny od materiatu
z jakiego wykonany jest przewodnik i pola powierzchni przekroju tego przewodnika.
Jednostkg rezystancji jest Ohm [Q]. Jesli chcesz pozna¢ teoretyczne podstawy
elektromagnetyzmu, popros nauczyciela fizyki o szersze wyjasnienia.

Jak zobaczy¢ prad elektryczny?

Trudno zaobserwowac to zjawisko bezposrednio. W czasie burzy widzisz czesto
btyskawice — to nic innego jak wytadowania elektryczne w powietrzu. Ale jak
zobaczy¢ prad ptyngcy w przewodach i pozna¢ jego parametry? Nalezy
wykorzysta¢ przyrzady pomiarowe, na przyklad woltomierz (mierzy wartosc
napiecia) i amperomierz (mierzy natezenie pradu). Jak pewnie sie domyslasz,
nazwy tych przyrzadéow pochodzg od nazw jednostek napiecia - wolt, w skrocie
oznaczany [V] oraz natezenia pradu - amper [A].

Miernik uniwersalny, czesto stosowany przez elektronikbw w pracach serwisowych
i laboratoryjnych, umozliwia dokonywanie pomiaréw napiecia, natezenia prgdu oraz
rezystancji.
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Wybierz co chcesz mierzy¢ przy pomocy pokretta
wyboru zakresu. Dopasuj zakres pomiarowy do
mierzonej wartosci tak, by uzyskaé najdoktadniejszy wynik.

(Przewody pomiarowe podiacz do miernika i badanego obwoduJ

) g

Rys. 76. Miernik uniwersalny, przygotowany do pomiaru napiecia statego o war-
toscido 20V

Zwro¢ uwage na pokretto wyboru zakresu miernika. Stuzy ono do wyboru mierzonej
wielkosci (napiecie, natezenie, rezystancja) i jednoczes$nie do dopasowania
zakresu pomiarowego do spodziewanej wartosci. Zatézmy ze chcesz zmierzy¢
rezystancje jakiego$ elementu. Wybierasz w tym celu jeden z zakresow
oznaczonych symbolem Q (to Ohm - jednostka rezystancji). To byto proste, ale jak
zgadna¢ ktory konkretnie zakres wybra¢? 200-2000-20k-200k-20M? Odpowiedz
jest prosta — zawsze zaczynaj od najwiekszego i zmniejszaj go az uzyskasz na
wyswietlaczu wynik z zadowalajgcg dokfadnoscig. Unikniesz w ten sposob
mozliwosci uszkodzenia miernika zbyt duzym pradem czy napieciem. Przyrostki p
(mikro), m (mili), k (kilo) i M (mega) oznaczajg wielokrotnosci jednostki
podstawowej:

1uA=0,000001A
1mV=0,001V
1kQ=1000Q

1MQ =1000kQ =1000000Q
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Cwiczenie 1.

1. Korzystajgc z miernika uniwersalnego dokonaj pomiaru napiecia baterii.
Zaobserwuj zmiany jakie bedq nastepowac na wyswietlaczu urzgdzenia
przy zmianie zakresu pomiarowego. Pamietaj, ze bateria ma napiecie state
— dobierz odpowiedni zakres miernika.

2. Sprobuj zmierzy¢ napiecie dwoch potgczonych w rézny sposob baterii AA —
Zinterpretuj wynik. Zwré6¢ uwage na to, ze bateria ma biegun dodatni

iujemny.
Przed uzyciem miernika koniecznie zapoznaj sie z instrukcjg
obstugi. Nie prébuj dokonywaé¢ pomiarow w gniazdku
elektrycznym. Nieumiejetne postugiwanie sie miernikiem
grozi porazeniem pradem elektrycznym i uszkodzeniem
urzadzenia.
Cwiczenie 2.

1. Zapoznaj sie teraz z rzeczywistym wyglagdem elementow elektronicznych,
na przyktad z zestawu Ambitny Albert.

2. Dokonaj pomiaréw rezystancji opornikbw przy pomocy miernika
uniwersalnego. Pomiarow dokonaj w obu kierunkach, zmieniajgc miejscami
czerwong i czarna koncéwke miernika. Czy w obu wypadkach wyniki sq
takie same?

3. Dokonaj pomiarow rezystancji diod D1, D2 réwniez w obu kierunkach.
Czym rdzniq sie wyniki pomiaréw rezystancji dla opornikow i diod?

Zestaw robota Ambitny Albert

Rys. 77. Zestaw elementow elektronicznych do budowy robota typu BEAM Ambi-tny
Albert.
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Wykaz elementéw zestawu robota Ambitny Albert:

1.
2.
3.

Silikonowy wezyk bedzie stuzytza opony robota

Zestaw 6szt. zworek zaktadanych na kotki

Zigcza kotkowe (z ang. pin)— umieszczone w réznych punktach uktadu,
oznaczonych JP1-JP6, beda stuzy¢ do ustawiania konfiguracji robota

Komplet ptytek drukowanych —do nich bedziesz lutowac¢ elementy
Diody typu 1N4004 (2szt.) — oznaczone na ptytce D1, D2
Rezystory 220Q (4szt.) —oznaczone na ptytce R4, R5, R6, R7
Rezystory 100Q (3szt.) - oznaczone na ptytce R1,R2, R3
Rezystory 10Q (3szt.) - oznaczone na ptytce R8, R9

Pojemnik na baterie

. Fototranzystory — kolor soczewki niebieski - (2szt.) oznaczane na ptytce T
. Diody LED —kolor soczewki przezroczysty — (2szt.) oznaczone na ptytce D
. Dioda LED czerwona—oznaczona na ptytce LED3

. Wkrety do mocowania pojemnika na baterie

. Tranzystory sredniej mocy BD136 (2szt.) oznaczane na ptytce T3, T4

. Tranzystory matej mocy BC547 (2szt.) oznaczane na ptytce T1, T2

. Potencjometry montazowe 5kQ (2szt.) oznaczane na ptytce P1, P2

17.
18.
19.

Silniki elektryczne (2szt.) stanowigce naped robota
Wytacznik zasilania
Opaski zaciskowe do mocowania silnikow

Sprawdz czy potrafisz:

1.

2.

Fototranzystor jest oznaczany na schematach urzgadzen elektronicznych
symbolem —~o— (TAK/NIE).

Miedz jest doskonatym izolatorem, dlatego wykonuje sie z niej przewody
elektryczne (TAK/NIE).

. Aby zmierzy¢ napiecie nalezy ustawi¢ pokretto miernika uniwersalnego

w pozycji 200mA (TAK/NIE).

. Diody przewodzg prad tylko w jednym kierunku a rezystory w obu kierun-

kach (TAK/NIE).

. TmVtoinaczej 0,01V (TAK/NIE).
. Pierwsza publiczna elektrownia zasilata pradem statym o napieciu 110V

siec do ktorej wigczono 7200 pralek automatycznych (TAK/NIE).

. Prawo Ohma gftosi, ze prad ptyngcy przez przewodnik jest wprost propo-

rcjonalny do napiecia miedzy konncéwkami tego przewodnika (TAK/NIE).

. Jednostkg natezenia pradu elektrycznego jest amper [A] (TAK/NIE).
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Misja 12. Montaz urzadzen elektronicznych

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:

* znac i stosowac zasady bezpiecznego postugiwania sie lutownica i innymi
narzedziami do montazu,

« postugiwac sie instrukcjg montazu,

« samodzielnie montowac¢ proste uktady elektroniczne na ptytce drukowane;j
postuguijac sie lutownica.

Cotojestlutowanie?

Lutowanie to tgczenie metalowych elementéw za pomocg metalowego spoiwa -
najczesciej cyny. Cyna w postaci cienkiego i miekkiego drutu topi sie i przywiera do
nagrzanych lutownicg metalowych kohcowek elementéw i sciezek na ptytce
drukowanej. Po zastygnieciu tworzy sie potgczenie bardzo dobrze przewodzace
prad, niezbyt wytrzymate, ale wystarczajgce do taczenia drutéw, cienkich blaszek
czy laminatu. Nie wszystkie materialy jednakowo dobrze sie lutujg — najtatwiej
lutowaé miedz (odizolowane koncéwki przewoddw) i cyne (koncowki elementow
elektronicznych sg nig pokryte). Aby utatwic¢ proces lutowania uzywa sie topnikow,
czyli materiatdbw usuwajacych z Ilutowanych powierzchni zanieczyszczenia
i poprawiajgcych przyczepnosc¢ cyny. Przyktadem topnika jest kalafonia.

Rys. 78. Fiolka cyny i kalafonia

Czym lutowac?

Jestwiele roznych rodzajow lutownic. Do montazu urzgdzen elektronicznych uzywa
sie najczesciej lutownic grzatkowych, najlepiej z regulacjg temperatury. Przed
rozpoczeciem pracy z lutownicg doktadnie zapoznaj sie z instrukcja.
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Zawsze odkfadaj lutownice do ochronnej podstawki.
Poparzenia nie sa przyjemne i diugo sie goja...

( Koncowka grota lutownicy powinna by¢ pokryta btyszczaca cyna. )J

Rys. 79. Stacja lutownicza Zd99

Temperatura pracujgcej lutownicy wynosi ok 300°C.
Dotkniecie lutownicy badz kontakt z roztopiong cyng grozi
oparzeniem. Nigdy nie dotykaj lutownicy ani lutowanych
powierzchni dopoki nie ostygna.

Montaz elementéw na plytce drukowanej

Nazwa ,ptytka drukowana” pochodzi od techniki jakg nanoszone sg poszczegdine
warstwy ptytki. Ptytki wykonane z nieprzewodzacego materiatlu pokryte sg
miedzianymi Sciezkami, spetniajgcymi role przewodéw fgczacych poszczegdine
elementy elektroniczne. Elementy te nalezy przylutowa¢ w odpowiednie miejsca na
ptytce.

Czas dowiedziec sie jak lutowac:

1. Wygnij koncowki elementu tak, by dopasowac go do otworow w ptytce. Wioz
element w otwory w ptytce od strony z opisami. Zwracaj uwage na opisy
umieszczone na ptytce. Jezeli sposéb wiozenia elementu jest istotny,
bedzie to zaznaczone. Na przyktad na ponizszym rysunku pasek
umieszczony na diodzie powinien pokrywac sie z paskiem zaznaczonym na
konturze elementu na ptytce. Podobnymi elementami sg tranzystory,
fototranzystory i diody LED.
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Uwaga! Niektére elementy muszg by¢ zamontowane w okreslonym potozeniu.
Pasek na diodzie musi pokrywac sie z tym na ptytce drukowanej

(Symbo| diody na schemacie ideowym)

Rzeczywista dioda

Rys. 80. Dioda D2 przygotowana do przylutowania do ptytki drukowanej

2. Lekko rozegnij koncowki elementu po drugiej stronie — nie wypadnie przy
odwracaniu. Odwrdéé ptytke. Dotknij grotem lutownicy do pola lutowniczego
i koncowki jednoczesnie. Grzej okoto trzy sekundy.

Rys. 81. Nagrzewanie koricowki elementu i pola lutowniczego

3. Przyt6z cyne w miejsce gdzie grot dotyka pola. Ptynna cyna rozptynie sie po
polu. Stop tyle cyny ile potrzeba by rozlata sie po catym polu.

Rys. 82. Topienie cyna na polu lutowniczym
4. Zabierz cyne i lutownice. Jezeli cyna nie rozptyneta sie dookota koncowki,

dotknij lutownica i popraw potaczenie. Na koniec obetnij koncéwke zaraz
nad spoing, przytrzymujac obcinang koncoéwke palcami. Gotowe.
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Pierwszy uktad elektroniczny —robot Ambitny Albert

Zauwaz, ze...

BEAM - (ang.Biology, Electronics, Aesthetics, Mechanics) — specyficzna
filozofia projektowania robotow. Zaktada uzywanie najprostszych
elementéw elektronicznych i mechanicznych w konstrukcjach czerpigcych

inspiracje w przyrodzie. Roboty BEAM idealnie nadajg sie do celow
edukacyjnych. Pierwszego robota Solarover1.0 skonstruowat i zapre-
zentowat swiatu Mark Tilden w listopadzie 1989. Od tego czasu powstato
wiele réznych typow robotéow BEAM, rozgrywane sg nawet zawody
w réznych konkurencjach, najczesciej zwigzanych ze sledzeniem Zrodta
Swiatta lub nawet wykorzystujacych energie stoneczng do napedu robota.

Pierwszg przygode z elektronikg zaczniemy od zbudowania robota Ambitny Albert.
Jest to robot typu BEAM, to znaczy nie zawiera elementéw programowalnych
(mikroprocesorow), jego dziatanie opiera sie na prostych obwodach elektro-
nicznych. Co potrafiten robot? Moze pracowac jako:

* robot sledzacy czarng linie wyklejong na podiodze — trzyma sie toru
i pokonuje zakrety jak samochéd wyscigowy (ang. —line follower),

« robot poszukujacy swiatta (swiattolub) — mozesz prowadzi¢ go Swiattem
latarki jak psa na smyczy. (ang. - light seeker).

Rys. 83. Ambitny Albert - robot podgzajgcy za Swiattem. Widok zmontowanego
robota
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Montaz robota

Petng instrukcje budowy robota znajdziesz w wersiji elektronicznej. W podreczniku
pokazemy tylko najbardziej istotne fragmenty. Sama plytka drukowana stanowi
istothng wskazéwke jak rozmieszczal poszczegdlne elementy. Kazdy element
oznaczony jest swoim identyfikatorem (na przyktad R1, T2), ktory wystepuje
réwniez na schemacie i liscie elementéw. Ma tez zaznaczony kontur, ktéry pomaga
w jego wiasciwym umiejscowieniu. Kolejno$¢ w jakiej przylutujesz elementy do
ptytki nie ma znaczenia, ale wygodnie jest zacza¢ od ptytki silnikow, nastepnie
przylutowac rezystory na ptytce gtdwnej, a pdzniej pozostate elementy.

Lutujgc robota badz doktadny. Nie $piesz sie i zwracaj uwage na witasciwe
umiejscowienie elementdow. Jesdli masz watpliwosci, sprawdz w instrukcji, spytaj
nauczyciela lub kolegi. tatwo jest przylutowaé element, ale znacznie trudniej
wyciagnaé go w razie btedu

Uwaga! Niektére elementy musza by¢ zamontowane w okreslonym potozeniu,
inaczej uktad nie bedzie dziataé. Te elementy to wsztstkie diody, diody LED,
tranzystory, fototranzystory. Na ptytce zawsze sa wskazéwki jak je montowaé.

Obudowa tranzystora musi pokrywaé
sie z konturem na ptytce.

Dtuzsze nogi fototranzystordw i diod LED
zawsze umieszczaj w kwadratowym polu.

" \
Kropka na silniku odpowiada kropce na ptytce

( Pasek na diodzie i na konturze pokrywaja sie.

Rys. 84. Oznaczenia na ptytce utatwiajgce wtasciwy montaz elementow
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Po przylutowaniu wszystkich elementow, oprocz koszyczka baterii trzeba potgczyc¢
ze sobg ptytke gtéwnag i ptytke silnikbéw. Postaraj sie ustawic¢ ptytki prostopadle do
siebieitak, aby pola lutownicze na obu ptytkach pokrywaty sie ze soba.

ey,
.F)'
-

Rys. 85. Potgczenie ptytki gtdbwnej z ptytkq silnikow

Moga Ci w tym pomdc trojkaty wzmacniajgce, ktdre nastepnie mozesz przylutowaé
od wewnatrz, wzmacniajac catg konstrukcje. Ich montaz nie jest jednak niezbedny.
Na koniec przylutuj koszyczek baterii.
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Misja 13. Swiatetko w tunelu. Uruchomienie i testy robota BEAM

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
+ uruchamiatzbudowany uktad elektroniczny postugujac sie instrukcjg
« testowac zbudowany uktad elektroniczny,

« rozpoznawaC najczesciej wystepujgce niesprawnosci budowanych
urzadzen.

Zauwaz, ze. ..

Pojecie "ROBOT" w literaturze wystgpito po raz pierwszy w sztuce
czeskiego pisarza Karel'a Capka (1890-1938) R.U.R (Rossum's Universal
Robots) w roku 1920. Stowo "robot" oznacza w jezyku czeskim prace lub
stuzbe przymusowa.

W roku 1942 Isaac Assimov w krétkim opowiadaniu "Runaround” po raz
pierwszy uzyt stowa robotyka. W kolejnych latach Assimov w swoich
utworach niejednokrotnie poruszat tematy robotyki. W roku 1950 wydat
zbidr opowiadan pod tytutem "Ja, robot". Assimov wprowadzit takze cztery
prawa robotyki, wedtug ktoérych, jak uwaza autor, powinny byc¢
programowane roboty:

*  Prawo zerowe: Robot nie moze szkodzi¢ ludzkosci, ani nie moze przez
zaniedbanie, narazi¢ ludzkosci na szkode.

Prawo pierwsze: Robot nie moze zrani¢ istoty ludzkiej, ani nie moze
przez zaniedbanie narazi¢ cztowieka na zranienie, chyba, ze narusza to
prawo o wyzszym priorytecie.

Prawo drugie: Robot musi spetnia¢ polecenia wydawane przez
cztowieka, poza poleceniami sprzecznymi z prawami O wyzszym
priorytecie.

Prawo trzecie: Robot musi chroni¢ samego siebie dopoki nie jest to
sprzeczne z prawem 0 Wyzszym priorytecie.

Do przedstawienia zasady dziatania uktadéw elektronicy postugujg sie schematami
ideowymi. Na takim schemacie elementy przedstawione sg w formie symboli,
a potgczenia pomiedzy nimi narysowane sg pojedynczg linig. W rzeczywistosci
przewody lub sciezki na ptytce drukowanej majg czesto bardziej skomplikowany
przebieg a elementy mogg mie¢ rozne wymiary i ksztatty. Dla analizy dziatania
uktadu nie mato jednak znaczenia.
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Rys. 86. Uproszczony schemat ideowy robota Ambitny Albert — sterowanie jednym
silnikiem. Druga pofowa uktadu jest identyczna

d

Cwiczenie 1.

Sprébuj rozpoznac na schemacie z powyzszego rysunku poszczegolne elementy
i podac ich nazwy i funkcje.

Przed uruchomieniem ukfadu warto zapozna¢ sie ze schematem ideowym
urzadzenia i zrozumieé¢ sposob jego dziatania. Pamietasz z poprzedniej lekciji
podobienstwa miedzy pragdem elektrycznym i wodg? Spojrz na kolejny rysunek, na
ktérym kolorowymi liniami zaznaczony jest przeptyw pradu przez poszczegolne
elementy uktadu. Im grubszallinia, tym prad wiekszy.

Rys. 87. Schemat ideowy Ambitnego Alberta w roli $wiattoluba, z zaznaczonym
kolorami przeptywem pradéw przez poszczegdlne elementy
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Nasz robot ma by¢ swiattolubem. Potrzebujemy zatem elementu reagujgcego na
Swiatto. Wszystko zaczyna sie od fototranzystora T — im wiecej Swiatta na niego
pada tym wiekszy bedzie prad ,niebieski”, ktory przeptywa nastepnie przez
tranzystor T1. Tranzystor T1 pracuje jak zawér. Im wiekszy prad, ktory nim steruje
(»niebieski”), tym wiekszy gtéwny prad, ktéry moze przez niego ptynac (,zielony”).
Prad ,zielony” jest kilkadziesigt razy wiekszy od sterujgcego nim pradu
,hiebieskiego”. Niestety, to ciagle zbyt mato, zeby napedzi¢ silnik (oznaczony na
schemacie literg M jak motor). Potrzebujemy jeszcze bardziej wzmocni¢ prad
z fototranzystora. Do tego stuzy tranzystor T3. ,Czerwony” prad, ktoéry ptynie
bezposrednio przez silnik, moze by¢ nawet tysigc razy wiekszy niz prad, ktory ptynie
przez fototranzystor (,niebieski”’). Podsumowujgc: im wiecej swiatta pada na
fototranzystor, tym prad ,czerwony” jest wiekszy i silnik kreci sie szybcie;.

Rys. 88. Schemat Alberta wyposazonego we witasne zrdodto Swiatta - diode LED 1

A jakg role petni element D? To dioda swiecgca. Kiedy Albert ma $ledzi¢ linie
wyznaczong na podtodze, potrzebuje dodatkowego, wiasnego zrédta swiatta.
Swiatto diody odbija sie od podtoza i wraca do fototranzystora. Jesli podtoze jest
jasne, odbija sie duzo swiatta, jesli ciemne - mato. Dlatego, na ciemnym podtozu
fototranzystor nie bedzie przewodzit prgdu (albo bedzie przewodzit stabo), a na
jasnym tak. Kiedy zacznie przewodzi¢, prad poptynie tak, jak zaznaczono kolorem
niebieskim. Im wiecej swiatta dociera do fototranzystora, tym prad ,niebieski” jest
wiekszy.

Pewnie zastanawiasz sige; czym jest element oznaczony jako P1. Jest to
potencjometr, czyli regulowany rezystor. Krecac nim bedziesz mogt ustawié, ile
pradu ,niebieskiego” poptynie przez tranzystor T1. Taka regulacja jest potrzebna,
zeby dostosowac robota do réznych warunkéw oswietlenia. Mozna w ten sposob
ustawic, ile Swiatta bedzie potrzebne, aby Albert ruszytz miejsca.
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Na schemacie mozesz tez zobaczy¢ diode D1 koto silnika. Nie swieci ona, za to
stuzy do obnizenia napiecie na silniku — inaczej Albert mogtby by¢ zbyt szybki, aby
jezdzi¢ po torze — wypadatby z trasy. Mozna jg tez oming¢, zaktadajgc zworke.
Robot pojedzie wtedy z maksymalng predkoscia.

Uruchomienie robota BEAM.

BEAM - Popularne okreslenie robotéw zbudowanych w catosci na uktadach
analogowych. Najczesciej sg to bardzo proste urzadzenia nawigzujace do natury,
ktore kojarza sie gtdwnie z poczatkujgcymi mechatronikami.

Podstawowa zaletg robotow typu BEAM, sg proste schematy, tanie czesci i fatwos¢
ich uruchamiania po ztozeniu. Nie wymagajg programowania ani zadnych
specjalistycznych narzedzi, poza multimetrem i lutownica.

W16z baterie do pojemnika, zwracajgc uwage na biegunowosc (+/-). Wiacz Alberta.
Dioda LED3 pod spodem robota powinna sie zaswiecic. Jezeli tak nie jest, patrz
,FOZwigzywanie probleméw”.

Skieruj robota czujnikami w strone silnego swiatta. Oba silniki powinny zacza¢ sie
krecic a po zastonieciu czujnikow powinny stangé. Jezeli tak nie jest, patrz
,FOZwigzywanie probleméw”.

Cwiczenie 2

Uruchom robota w trybie Swiattoluba. Ustaw zworki na tylnej ptycie w pozycji LS.
Zdejmij tez zworki JP3 i JP4. Odcinajg one diody D, ktore nie sg teraz potrzebne —
Albert ma reagowac¢ na $wiatto latarki odbite od podfogi. Postaw Alberta na
podfodze. Najlepsze efekty uzyskasz na gtadkiej podfodze dobrze odbijajgcej
Swiatto — po dywanie Albert nie pojedzie (zastanéw sie dlaczego).

Ustaw oba potencjometry w skrajne zewnetrzne potozenia (prawy w prawo, lewy
w lewo). Jedli robot rusza mimo, ze nie jest oSwietlony latarkg, przekre¢ oba
potencjometry lekko do wewnatrz, az przestanie. Mozesz wygig¢ fototranzystory
i zobaczy¢ jak wptynie to na zachowanie Alberta.

Cwiczenie 3

Uruchom robota w trybie $ledzenia linii. Musisz mie¢ przygotowany tor, po ktérym
bedzie jezdzit Albert. Wyklej go czarng tasma izolacyjng o szerokosci ok. 2cm na
biatym kartonie lub papierze. Tasma matowa jest duzo lepsza od btyszczgcej. Na
poczatek nie rob zbyt ostrych zakretow. Postaraj sie o to zeby caty tor byt rowno
osSwietlony, bez ostrych cieniijasnych miejsc.
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Przestaw zworki na ptycie tyinej w pozycje LF. Zdejmij zwory z JP1 i JP2 — inaczej
Albert moze rozpedzac sie do zbyt duzych predkosci i wypadac z toru. Ustaw oba
potencjometry w skrajne wewnetrzne potozenie (prawy w lewo, lewy w prawo).
Postaw Alberta na czarnejlinii, tak aby czujniki znajdowaty sie po obu jej stronach.

Rys. 89. Robot Ambitny Albert stojacy na linii

Pokrec powoli prawym potencjometrem w prawo. W pewnym momencie robot ruszy
i po chwili zatrzyma sie z prawym czujnikiem nad linig. Teraz przekrec lewy
potencjometr w lewo, az robot ruszy. Albert powinien teraz ruszy¢ wzdtuz linii i
Sledzi¢ jg. Kiedy zmienig sie warunki oSwietlenia, moze okazacC sie konieczna
ponowna requlacja Alberta.

Zauwaz, ze...

Roboty sledzace linie sg powszechnie wykorzystywane w magazynach

i fabrykach, gdzie transportujg one rézne przedmioty. Aby ufatwi¢ im
zadanie, trasy po ktérych sie poruszajg oznacza sie liniami namalowanymi
na podtodze. Jest to prosty, tani i bardzo skuteczny sposob nawigacji
robotéw mobilnych.
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Rozwigzywanie problemoéw

Moze sie oczywiscie zdarzy¢, ze Twoj robot na poczatku nie dziata. Najczesciej jest
to spowodowane niewielki btedem w trakcie montazu. W ustaleniu przyczyny
problemu pomoze Ciponizsza tabelka.

Objawy Prawdopodobne przyczyny

Po wtagczeniu zasilania | « Baterie wyczerpane lub zle wsadzone do koszyka
nie swieci LED3 pod | « Odwrotnie przylutowana LED3
spodem robota » Odwrotnie podfgczony koszyczek na baterie

Silnik (jeden lub oba) | * Dioda D1 lub D2 odwrotnie przylutowana
nie kreci sie po oswie- | « Odwrotnie przylutowany jeden z fototranzystorow T
tleniu czujnikow » Odwrotnie przylutowany tranzystor T1, T2, T3 lub T4

W trybie LS robot kreci | < Odwrotnie podtaczony jeden lub oba silniki

sie w kotko lub jezdzi
do tylu gdy powinien
jechac prosto.

W trybie LF silnik nie | < Nieprawidtowa regulacja potencjometrem
kreci sie po postawie- | « Odwrotnie przylutowana jedna z diod D.

niu robota na biatym
podtozu

W kazdym przypadku, kiedy cokolwiek nie dziata, sprawdz nastepujace rzeczy:

Czy wtozyte$ dobrze baterie? To zdarza sie czasami nawet najlepszym,
a jak moéwi stare przystowie elektrykéw: uktad witgczony i zasilany dziata
lepie;.

Czy baterie sg natadowane? Mozesz to sprawdzi¢ przy pomocy miernika.
Napiecie jednego, natadowanego akumulatora AA wynosi od 1,1 do 1,3V,
zas$ baterii alkalicznej okoto 1,5V.

Czy wszystkie elementy sga zamontowane zgodnie z instrukcjg?
W przypadku diod i tranzystorow odwrotne witozenie w ptytke stanowi
olbrzymig rdznice.

Poruszaj delikatnie kazdym elementem. Jesli jego nogi ruszajg sie od
strony gdzie sg przylutowane — przylutowates je niedoktadnie.

Czy nigdzie nie zrobity sie ,mostki” z cyny — potgczenia miedzy sasiednimi
nogami elementu. Jeslimasz watpliwosci porownaj wyglad lutowanej strony
ptytek z dziatajgcym robotem koleZanki lub kolegi.
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Misja 14. Miody konstruktor. Zapoznanie ze szkolnym zestawem
mechatronicznym (SZM)

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:

« znac zastosowania robotow,
* znacrodzaje i wtasciwosci potgczen mechanicznych,
* identyfikowacinazywac elementy szkolnego zestawu mechatronicznego,

* lgczyé elementy szkolnego zestawu mechatronicznego przy uzyciu
narzedzi,

+ budowac stabilne konstrukcje przy uzyciu dostepnych elementow,
szkolnego zestawu mechatronicznego.

Robot jest urzadzeniem wykonujgcym samodzielnie okreslone zadania. Jego
dziatanie jest sterowane przez wprowadzony wczesniej program. Czesto terminem
robot okreslone sg tez urzadzenia sterowane przez cziowieka, stosowane do
manipulowania przedmiotami na odlegtos¢, na przyktad roboty pirotechniczne czy
chirurgiczne. Najczesciej jednak roboty zastepujg cztowieka przy monotonnych,
powtarzajgcych sie czynnosciach, ktére mogg wykonywac¢ znacznie szybciej od
ludzi—to tak zwane roboty przemystowe.

Inne zastosowania robotéw obejmujg zadania niebezpieczne dla cztowieka, na
przyktad zwigzane z manipulacjg szkodliwymi dla zdrowia substancjami lub
przebywaniem w nieprzyjaznym srodowisku. Przyktadem takiego robota jest robot
Curiosity, ktory zostat wystany z misjg badawczg na Marsa. Produkowane w Polsce
roboty Inspector i |bis petnig stuzbe w wojsku i policji jako roboty inspekcyjne,
pomagajgc rozbraja¢ bomby iinne potencjalnie niebezpieczne tadunki.

Roboty domowe stajq sie coraz bardziej popularne. Zrobotyzowane odkurzacze
i kosiarki wyreczajg nas w codziennych obowigzkach, a roboty rozrywkowe stuzg
do zabawy.

Wazng grupe robotdéw stanowig roboty naukowe i edukacyjne, wykorzystywane
do prowadzenia badan, a takze do atrakcyjnego i nowoczesnego nauczania.

Zestaw SZM

W dalszej czesci podrecznika bedziesz postugiwaé sie szkolnym zestawem
mechatronicznym. Jego elementy postuzg do budowy wielu fascynujgcych
urzadzen. Peing liste elementéw zestawu znajdziesz w Dodatku B na konhcu
podrecznika. Teraz zajmiemy sie jego najistotniejszymi sktadnikami.

Elementy mechaniczne
Do budowy robotoéw i innych urzadzehn wykorzystywac¢ bedziesz system profili

aluminiowych. Tworzone z niego konstrukcje charakteryzujg sie duzg
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wytrzymatoscig, niskg wagg i wysokg estetykg. Elementy systemu sg
zaprojektowane w sposob umozliwiajacy taczenie ich na wiele réznych sposobow,
dajacych niemal nieograniczone mozliwo$ci konstrukcyjne.

Poszczegdlne czesdci maszyn (robotéw) tgczone sg ze sobg w rézny sposob,
w zaleznosci od funkcji, ktorg maja spetniaé. Najwazniejsze rodzaje potgczen to:

e potaczenia roztagczne - mozna je wielokrotnie montowac¢ i demontowac
wykorzystujgc te same elementy tak, aby za kazdym razem spetniaty swoje
zadanie. Przyktadem takiego potgczenia jest skrecanie elementéw
Srubami.

» Potaczenia nieroztaczne — elementdw tgczonych w ten sposéb nie mozna
rozdzieli¢ bez zniszczenia elementéw wigzacych, przyktadem takiego
potaczenia jest lutowanie, spawanie lub nitowanie.

» Potaczenia spoczynkowe - w takim potgczeniu wzajemny ruch elementéw
jest niemozliwy.
» Potaczenia ruchowe — umozliwiajg wzajemny ruch elementow, np. koto

wrowerze.

Sruby M4 wkrecone
bezposrednio w belke,
bez uzycia nakretki.

Kotki plastikowe o dwaoch roznych diugosciach
mogg zastgpic sruby M4. Uzyj ich wtedy, kiedy
uzycie sruby z nakretka jest niemozliwe.

Rys. 90.Sposoby taczenia elementéw zestawu SZM
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Cwiczenie 1
1. Zapoznaj sie z listg elementow szkolnego zestawu mechatronicznego.
2. Wykonaj kazde z potgczen przedstawionych na rysunku 66.

Zwro¢ uwage, ze w sklad zestawu wchodzi kilka réznych rodzajéw srub. Kazdy
z nich posiada oznaczenie, umozliwiajgce odczytanie srednicy i dtugosci sruby. Na
przyktad, sruba M4x22 ma srednice 4 mm i dlugos¢ 22mm. Montujgc urzadzenia
wedtug instrukcji, uzywaj zawsze $rub odpowiedniej dtugosci.

Jesli planujesz potaczy¢ dwa elementy spoczynkowo (tak aby nie ruszaty sie
wzgledem siebie), pamietaj, ze musisz uzyé co najmniej dwoéch elementéow
taczacych (srub lub kotkdéw). Inaczej Twoje potaczenie ze spoczynkowego zmieni
sie w ruchome z osig obrotu w miejscu potaczenia.

Cwiczenie 2

Wykorzystujgc dowolne elementy zestawu zbuduj jak najwyzszg konstrukcje zdolng
do utrzymania przez co najmniej 10 sekund plastikowej butelki o objetosci 0,51
wypetnionej dowolnym napojem.

W czasie pracy i po jej skoniczeniu utrzymuj porzgdek na swoim stanowisku. Do
przechowywania drobnych elementow takich jak Sruby, nakretki, kotki, osie, tozyska
i piasty stosuj pudetko z przegrodkami. Utatwi Ci to szybkie wyszukiwanie potrze-
bnych czeSci.

Elementy elektroniczne

Zestaw SZM skfada sie takze z elementdw elektronicznych, takich jak:

Sterownik programowalny

Silniki zenkoderami (czujnikami obrotu)
Czujnik odlegtosci

Czujniki dotyku

Czujnik natezenia $wiatta

Pojemnik na akumulatory AA

Kable o dlugosciach 20, 35150 cm.

Poszczegdlne elementy bedziemy omawia¢ w czasie nastepnych misji, dzis
zapoznasz sie ze sterownikiem programowalnym. Jest on centralnym elementem
zestawu, bedziesz wykorzystywa¢ go w kazdym projekcie, podtgczajac do niego
silniki i czujniki. Sterownik jest wyposazony w modut bluetooth, ktéry pozwala na
bezprzewodowg komunikacje z komputerem. Dzieki temu program napisany
i uruchomiony w Prophio, moze sterowa¢ dziataniem robota i odczytywac dane
z jego czujnikdw. Na ponizszych rysunkach znajdziesz opis najwazniejszych
elementéw sterownika.
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(Wyjs’cia MOT1 - MOT4 do podtaczania silnikow (max.43

mm B (
A 00 oitio o
b s, 1B gmm TR

BERAE 5 ad

tacznosé radiowa Bluetooth.
Ciagte swiecenie diody CON
I sygnalizuje nawigzanie potgczenia
= Ml 7 PROPHIO”poniewaz dioda $wieci

------ & i sie na state po potgczeniu
gt i z programem a nie PC

& |

h_ 00 00 00
I NEN EES

Wejscia IN1 - IN4 do podtaczania czujnikow.
Mozesz podtaczyc¢ do 4 czujnikow jednoczesnie.

Wylacznik zasilania na bocznej sciance.
Wiaczenie sterownika sygnalizuje zapalona dioda PWR.

Rys. 67. Sterownik programowalny zestawu SZM widziany z gory

97



Arduino - mikroprocesorowy sterownik
odpowiada za komunikacje z PC i zbieranie
danych z czujnikéw

B

o o

1 Mln I!mrl

LT

(Otwory do mocowania sterownika]

(Gniazdo zasilania - podtaczaj akumulatory o napieciu max. 9V

Rys. 92. Sterownik programowalny zestawu SZM widziany z dotu
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Cwiczenie 3
» Wt6z sze$¢ natadowanych akumulatoréow AA do pojemnika. Podtgcz go do

sterownika programowalnego i wtgcz sterownik witgcznikiem. Powinna
zaswiecic sie dioda PWR umieszczona w poblizu wigcznika zasilania.

* Uruchom program Prophio. Z menu ,,Robot” wybierz ,Odswiez liste portow”.
Po chwili w menu ,robot” pojawig sie lista portow COM. Wybierz port
0 numerze odpowiadajgcym Twojemu robotowi. Je$li potgczenie zostafo
nawigzane, niebieska dioda $wiecgca (LED) na sterowniku powinna
zaswiecic ciggtym Swiattem.

Robot Sie¢ Pomoc

Odiwiez liste portow...

M COME ()

7 Ddwrad silnik MOT1

7 Ddwrad silnik MOTZ2
i 7 Odwrad silnik MOT3

7 Odwrad silnik MOT4

Rys. 93. Lista dostepnych portéw w menu "Robot” programu Prophio

Sprawdz, czy potrafisz:

1. Roboty zastepuja cztowieka przy monotonnych powtarzajgcych sie czyn-
noSciach (TAK/NIE)

2. Robot Inspector jest robotem inspekcyjnym (TAK/NIE)

3. Elementoéw potaczonych roztacznie nie mozna rozdzieli¢ bez uszkodzenia
elementow wigzacych (TAK/NIE)

4. Skrecenie elementéw Srubami jest potgczeniem roztgcznym (TAK/NIE)
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Misja 15. Pierwszy robot—misja na Marsie

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:

* montowa¢ wedtug instrukcji robota mobilnego z edukacyjnego zestawu
mechatronicznego,

. znacirozumiec pojecie predkosci,

» oblicza¢ predkosc¢ robota na podstawie pomiaréw czasu i odlegtosci,

» wyznaczac liczbe obrotow két potrzebng do przebycia zadanej odlegtosci,
» wykorzystywac wykonane obliczenia w programie sterujacym robota,

* tworzy¢ program, umozliwiajgcy pokonanie przez robota mobilnego
zadanejtrasy,

« eksperymentalnie wyznaczaé parametry programu dla osiggniecia
zatozonego celu.

Zauwaz, ze...

W sierpniu 2012 roku na Marsie wylgdowat tazik CURIOSITY. Robot przez
dwa lata bedzie badat powierzchnie Czerwonej Planety. Wyglada jednak na

to, ze naukowcy nie zamierzajg poprzesta¢ na jednym robocie. NASA
planuje w 2016 roku wystaé na Marsa kolejng sonde. Historia badan
kosmosu prowadzonych z wykorzystaniem robotéw siega lat 70-tych XX
wieku, kiedy to seria zdalnie sterowanych, radzieckich pojazdéw t.unochod
byta wykorzystywana do badan powierzchni Ksiezyca.

Na dzisiejszej lekcji zbudujesz robota mobilnego, czyli zdolnego do samodzielnego
przemieszczania sie, ktorego wykorzystasz do przeprowadzenia misji zwiadowczej.

Cwiczenie 1
Zbuduj robota M-bot wedtug instrukcji zamieszczonej w Dodatku C do podrecznika.
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Rys. 94. Robot ztozony z szkolnego zestawu mechatronicznego (SZM)

Sterowanie silnikami w Prophio

Twoim pierwszym zadaniem bedzie napisanie programu w Prophio, dzieki ktéremu
robot przejedzie po linii prostej zadany przez nauczyciela dystans. Do sterowania
robotem bedziesz uzywac bloczkéw zgrupowanych w palecie ,Robot”.

Przy wszystkich ¢wiczeniach z uzyciem robota pamietaj o tym,
ze Prophio wykonuje polecenia natychmiast po kliknieciu
bloczka. Jesli Twoj robot stoi na stole, to po kliknieciu bloczka
uruchamiajgcego silniki ruszy i najprawdopodobniej spadnie
ze stotu. W czasie pracy z robotem najlepiej jest zestawi¢ go na
podfoge.

Porawreszcie ruszy¢ z miejsca. Wyprébuj dziatanie ponizszego programu.

Silnile Wazisth i.E predkosc na m (o

erelcaj pre=s B sshund |

Silmik "-"'-"_I-_I:HT’:'H-'.i'% iprgdkngc' na m (i)

Rys. 95. Program uruchamia wszystkie silniki robota na 5 sekund
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Najprawdopodobniej Twdj robot kreci sie w koto. Przyjrzyj sie uwaznie silnikom
Twojego robota i zastandéw sie dlaczego. Dla Twojej wygody warto odwrocic
domysiny kierunek obrotow jednego z silnikow, tak by po wydaniu komendy
uruchamiajacej wszystkie silniki (tak jak na powyzszym rysunku), robot ruszyt do
przodu. W tym celu zaznacz odpowiednig opcje w menu ,Robot”.

Robot Sie¢ Pomoc

Odswiez liste portow...
¥ COME ()

B Odwrad silnik MOT1

7 odwrad silnik MOTZ2

7 Odwroc silnik MOT3

7 Odwroc silnik MOT4

Rys. 96. Opcje odwracania silnikow w menu ,Robot"

Zaobserwuj teraz diody $wiecgce umieszczone przy gniazdach silnikow. Kolor
czerwony sygnalizuje, ze silnik obraca sie w lewo, a zielony w prawo.

Do zmiany kierunku obrotéw silnika mozesz tez wykorzystac¢ parametr ,predkosc”.
Jezeliwpiszesz wartos¢ ujemna, silnik bedzie krecit sie w przeciwnym kierunku.

silnile MOT1 | predkosE na 0

Silnike MOT4 | predkosé na 0

Rys. 97. Predkos¢ silnika moze przyjmowac wartosci dodatnie i ujemne, zmieniajgc
tym samym kierunek obrotow silnika

Predkos¢, drogaiczas

Predkos¢ silnika moze przyjmowaé wartosci dodatnie i ujemne, w zakresie od -
100% do - 100%. Gdzie 100% jest predkoscig maksymalng silnika, 0% oznacza
jego zatrzymanie, a wartosci ujemne zmieniajg kierunek obrotéw. Jaka zatem jest
rzeczywista predkosc¢ robota?

gdzie:
- S v —predko$é [m/s]
V= t s—droga[m]
t—czas|[s]
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Cwiczenie 2

Dokonaj pomiaru maksymalnej predko$¢ Twojego robota. Zgodnie z podanym
wyzej wzorem, mozna to zrobi¢ na dwa sposoby: mierzac droge przejechang
w znanym czasie, lub mierzgc czas przejazdu znanego odcinka.

Wykonujac rozne misje Twoj robot czesto stanie przed koniecznoscig przejechania
Scisle okre$lonej odlegtosci. W tym celu najlepiej jest wykorzystaé ponizsze bloczki.

Obréé silnik MOT1 | o obrotéw | z predkoscia o

Obroc silnik MOT1 o obrotéw | z predlkoscia %0 i czekaj

Rys. 98.Te bloczki pozwalajg na precyzyjne sterowanie obrotami silnika

Dzieki nim mozesz spowodowac obrét silnika o okreslony kat (wybierz ,stopnie”
z listy rozwijalnej), lub okreslong liczbe obrotéw, z zadang predkoscig. Drugi
z bloczkéw dodatkowo powoduje wstrzymanie wykonywania programu do
momentu osiggniecia przez silnik zadanej pozycji. Jezeli komenda dotyczy
wszystkich silnikéw, program wznowi dziatanie jezeli ktorykolwiek z nich osiggnie
zadang pozycje.

Jak sprawic, ze robot skreca?

W samochodach czy rowerach zmiana kierunku jazdy powodowana jest przez
skrecenie kot. W robocie M-bot jest co prawda skretne kotko, jednak nie mozna nim
sterowac. Jak zatem sprawi¢, ze robot skreca? Z pomocqg przychodzi nam
mechanizm stosowany powszechnie w pojazdach gasienicowych. Skret pojazdu
powodowany jest przez réznice predkosci obrotowej lewej i prawej gasienicy.
Dlatego tez taki rodzaj napedu nazywamy napedem réznicowym. Ten sam rodzaj
napedu sprawdza sie doskonale w robotach kotowych takich jak M-bot. W stosunku
do két skretnych ma on taka zalete, ze umozliwia obrét robota w miejscu. Im wieksza
jestréznica predkosci, tym mniejszy jest promien skretu robota.

Lilnikk MOT1 | predkosE na O
silnik MG predkosé na %

Rys. 99. JezZeli predkosci obu kot majg takg sama warto$c, ale przeciwny znak, robot
kreci sie w miejscu. O$ obrotu umiejscowiona jest doktadnie posrodku, pomiedzy
kotami
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silnik MOT1 | predkosé na Efi 2o
Silnilkk MOT4 | predkosé na i) 2o

Rys. 100. Jeslijedno kofto jest zatrzymane, robot wykonuje skret z osig obrotu na tym
kole

Cwiczenie 3
Napisz program, ktory spowoduje, ze
1. Robot przejedzie zadany przez nauczyciela dystans i zatrzyma sie.
2. Robot przejedzie zadany przez nauczyciela dystans, zawrdci i wroci do
punktu poczatkowego.

Zaznacz linie starfowq i koricowa, na przyktad wyklejajgc je tasmgq malarskq na
podtfodze. Bedzie Ci tatwiej obserwowac wyniki dziatania programu i Sledzi¢ efekty
jego modyfikacji. Wskazéwka: wzér na obwdd kota to L=21r, gdzie r to promien
kota. lle obrotow muszg wykonac kota robota, aby przejechac¢ zadany odcinek?

Zauwaz, ze...

Mimo ogromnych srodkéw i licznych zespotéw naukowcow zaangazo-

wanych w badania kosmosu, nie wszystkie misje kohczg sie sukcesem.
Przyktadowo, z 51 dotychczas przeprowadzonych misji badania Marsa
powiodty sie jedynie 24.

Cwiczenie 4

Podboj kosmosu odbywa sie gtownie dzieki bezzatogowym statkom i zrobotyzo-
wanym sondom badajgcym niedostepne dla cztowieka planety. Twoim dzisiejszym
zadaniem bedzie zbudowanie robota ktory wyruszy z bazy na zwiadowczg misje po
powierzchni Marsa. Musi okrgzyc¢ radioaktywng skate i powrocic bezpiecznie do
bazy. Cwiczenie moze odbywad sie w formie konkursu, w ktérym wspétzawodniczyé
bedg wszystkie roboty w klasie.

Przyktadowe zasady
» Za przejazd przez kazdy obszar poszukiwan +10pkt.
* Za powrot do bazy (min. 1 koto robota w bazie) +30pkt.

* Za precyzyjny powr6t do bazy (wszystkie kota robota w bazie) premia
+30pkt.,
» Kara za wyjazd poza obszar poszukiwan -10pkt.
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* Kara za dotkniecie radioaktywnej skaty na Srodku planszy -30pkt.
* Nie wolno dotykac robota w trakcie przejazdu.
* Po dotarciu do bazy robot musi sie zatrzymac samodzielnie.

* Kazdy robot ma 2 proby, miedzy przejazdami mozna wprowadzac
modyfikacje programu i konstrukcji robota.

200
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Rys. 101. Plansza do ¢wiczenia

Sprawdz, czy potrafisz:

1. Robot mobilny nie jest zdolny do samodzielnego przemieszczania sie
(TAK/NIE).

2. Bloczki ktére pozwalajgq sterowac robotem znajdujg sie w palecie ,Robot”
(TAK/NIE).

3. Warto$c ujemna parametru predkosc¢ spowoduje ze silnik bedzie krecit sie w
przeciwng strone (TAK/NIE).
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Misja 16. Zdalne sterowanie. Pitkarskie rozgrywki robotéw

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
+ znaciwyjasnia¢ pojecie fal radiowych i ich zastosowanie,
* wymieniac standardy komunikacji bezprzewodowej,
* postugiwac sie zdalnie sterowanym robotem w celu wykonania zadania,

* montowac¢ wedtug instrukcji robota mobilnego z edukacyjnego zestawu
mechatronicznego,

» tworzy¢ program umozliwiajgcy zdalne sterowanie robotem przy pomocy
klawiatury komputera.

W dzisiejszym swiecie trudno wyobrazi¢ sobie zycie bez fal radiowych. Dzieki nim
mozemy dzwonic¢ z telefonu komérkowego, potaczy¢ sie z Internetem przez WiFi,
a odbiorniki GPS wykorzystujg fale radiowe do obliczania swojej pozycji. Fale
radiowe sg rodzajem promieniowania elektromagnetycznego, ktére moze byé
wytwarzane sztucznie, na przyktad przez prad przemienny ptyngcy w antenie lub
przez Zjawiska naturalne takie jak wytadowania atmosferyczne.

Zauwaz, ze...

O tytut wynalazcy komunikacji radiowej ubiegato sie trzech naukowcow:

Guglielmo Marconi, Nikola Tesla i Alexander Popov. Pierwszg publiczng
demonstracje radia przeprowadzit Marconi 27 lipca 1896 roku, ale
ostatecznie patent przyznano Nikola Tesli. Niestety, nastgpito to juz po
Smierciwynalazcy w 1943 roku.

Standardy komunikacji bezprzewodowej

Po wynalezieniu radia czesto nazywano je ,telegrafem bez drutu”. Nazwa ta brata
sie stad, ze poczatkowo wykorzystywano je do przekazywania komunikatéw
nadawanych alfabetem Morse’a, tak jak w tradycyjnym telegrafie. Obecnie jednak
stosuje sie o wiele bardziej ztozone sposoby transmitowania danych, takie jak:

* Wi-Fi — uzywane do tworzenia bezprzewodowych sieci komputerowych,
o zasiegu od kilku metréw do kilku kilometréw

» Bluetooth — technologia uzywana do komunikacji o niewielkim zasiegu
(kilka —kilkaset metréow), pomiedzy urzgdzeniami elektronicznymi

« GPRS/HSDPA - standardy wykorzystywane do transmisji danych
w sieciach telefonii komoérkowej. Nadajniki majg skuteczny zasieg rzedu
kilku kilometrow
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Nie wszystkie standardy bezprzewodowej komunikacji wykorzystujg do dziatania
fale radiowe. Przyktadowo standard IrDa stuzy do transmisji danych na kroétkie
odlegtoéci z wykorzystaniem podczerwieni, podobnie jak piloty domowych

urzgdzen elektronicznych.

Zauwaz, ze...

Na calym Swiecie organizuje sie rozmaite turnieje robotow. Jedng
z dyscyplin jest pitka nozna robotow, ktorej rozgrywki odbywajg sie w kilku
réoznych kategoriach, na przyktad robotéw kroczacych, kotowych,
autonomicznych Ilub zdalnie sterowanych. Najwiekszg organizacjg
skupiajgca entuzjastéw tej dyscypliny jest RoboCup.org a jej celem jest
promocja badan naukowych w zakresie robotyki i sztucznej inteligencji.
Liczba druzyn biorgcych udziat w turniejach RoboCup przekracza juz 400

zponad 40 krajow Swiata.

Rys. 102. Rozgrywki robotow pitkarskich RoboCup. Autor: Ralf Roletschek/
WikimediaCommons/CC-BY-3.0

Na dzisiejszej lekcji zbudujesz i zaprogramujesz robota zdolnego rozegra¢ mecz
pitki noznej. Zmierzy sie on z robotami przygotowanymi przez Twoje kolezanki
i kolegow. Opracowanie programu sterujgcego takim robotem to bardzo ztozone
i czasochtonne zadanie. Dlatego tez Twdj robot bedzie sterowany zdalnie przez
cztowieka. Nie oznaczato jednak, ze zaden program nie bedzie potrzebny.
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Cwiczenie 1

1. Zbuduj robota wedtug wtasnego pomystu, zdolnego do rozegrania meczu
pitkarskiego. Zwrd¢ uwage, ze taki robot powinien by¢ bardzo zwrotny.
Konstrukcja robota powinna utatwiac mu prowadzenie pitki.

2. Napisz program w Prophio, ktéry umozliwi Ci kontrolowanie ruchéw robota
przy pomocy klawiatury.

Sprawdz czy potrafisz

1. Zrédtem fal radiowych sg jedynie nadajniki radiowe (TAK/NIE).

2. Komunikacja bezprzewodowa moze sie odbywaé z wykorzystaniem
podczerwieni (TAK/NIE).

3. Bluetooth ma zasieg maksymalnie 10 metrow (TAK/NIE).
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Misja 17. R6j robotéw. Laczenie robotéw w sieé¢, wspoétpraca w grupie

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
» pracowac w siecilokalnej,
* potrafi¢ wyjasni¢ funkcje adresu IP komputera,
» uzasadniac¢ korzysci ptynace ze wspotdziatania wielu robotow,

* montowaé¢ wedtug instrukcji robota mobilnego z edukacyjnego zestawu
mechatronicznego,

» tworzy¢ program wymieniajgcy dane pomiedzy robotamiw siecilokalnej.

Z pewnoscig nikogo nie trzeba przekonywag, ze wspodlne dziatanie dla osiggniecia
zamierzonego celu przynosi korzysci. Dotyczy to zaréwno ludzi jak i robotéw.
Roboty wspoétdziatajace ze sobg czesto okresla sie mianem ,roju robotéw”, na
podobienstwo mrowek albo pszczét. Sytuacije, w ktorych korzystne jest stosowanie
roju robotow to na przyktad:

» zbieranie danych z duzego obszaru — pojedynczemu robotowi zajetoby to
Znacznie wiecej czasu niz catej grupie,

« transport fadunkéw o masie lub gabarytach zbyt duzych w stosunku do
mozliwosci pojedynczego robota,

 dziatania w srodowisku niebezpiecznym, gdzie wystepuje duze prawdopo-
dobienstwo uszkodzenia robota. Wowczas zadanie moze by¢ wykonane
przezreszte grupy.

Dzisiejsza lekcja bedzie miata przebieg inny niz do tej pory. Bedziesz wspot-
pracowac z kolegami i kolezankami przy tworzeniu tanecznego show w wykonaniu
Waszych robotow, jednoczesnie wykonujgcych te same manewry.

Cwiczenie 1
Uzgodnijcie wspdlnie w klasie jak powinien wygladac¢ Wasz robot. Zbudujcie kilka
Jjednakowych konstrukcji.

Tworzenie sieci

Aby Wasze roboty mogly komunikowaé sie ze sobag, komputery na ktérych
uruchomione sg ich programy muszg byC¢ ze sobg potgczone w sieci lokalnej.
Rodzaj sieci (przewodowa/bezprzewodowa) nie ma tutaj znaczenia.
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Zauwaz, ze...

Komputery potgczone w sie¢ komunikujg sie ze sobg wykorzystujac tak
zwane adresy IP. Sg to unikalne adresy, dzieki ktdrym wiadomos¢ wystana
z jednego komputera moze trafi¢ do adresata bedgcego inng maszyna.

Obecnie najczesciej stosowane sg adresy IPv4. Maksymalna mozliwa
liczba urzadzen jednoczes$nie podigczonych do sieci to 4 294 967 296.
Adres IPv4 juz sie wyczerpuja, dlatego wprowadza sie adresy w wers;ji IPv6,
ktorych moze by¢ nawet 2™ (okoto 10 z 38 zerami). Przyktadowy adres IP
komputera w siecilokalnejto 192.168.1.123 lub 10.0.1.4.

Aby utworzy¢ sie¢ w programie Prophio, z menu ,Sie¢” wybierz ,Utworz siec”.
Musisz sprawdzi¢ adres IP komputera i poda¢ go komputerom dotgczajgcym do
Twojej sieci. Aby podtaczy¢ sie do wczesniej utworzonej sieci, z menu ,Sie¢"
wybierz ,Dotgcz do sieci” i wpisz adres |P komputera ktory jg utworzyt.

Najprostszg formg komunikacji pomiedzy programami Prophio jest rozgtaszanie
komunikatow. Po potaczeniu w sie¢, komunikat wystany przez obiekt na dowolnym
komputerze moze by¢ odebrany przez wszystkie obiekty na pozostatych
komputerach. Nazwa stworzonego na innym komputerze komunikatu nie bedzie
widoczna na Twoim komputerze. Musisz sam stworzy¢ komunikat o identycznej
nazwie.

,—( Komputer "Nadawca"

_—
( Komunikat "naprzéd" utworzony na komputerze
nadawcy.

Silnik 'Wszystkis

predkosc na m 0

Na komputerze odbiorcy musisz utworzy¢ komunikan -
o identycznej nazwie, co nadawca. J

Rys. 103. Komunikacja pomiedzy programami Prophio przy pomocy rozgtaszania
komunikatow
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Cwiczenie 2

1. Stwérz program, ktéry po nacisnieciu strzatki w gore bedzie wysytat
komunikat ,naprzéd”. Ten sam program, po otrzymaniu komunikatu
»,naprzoéd”, powinien uruchomic silniki robota. Zwré¢ uwage, aby nazwa
komunikatu byta doktadnie taka sama na wszystkich komputerach w klasie.
Przetestuj dziatanie programu.

2. Zestaw robota na podfoge i potgacz sie w sie¢ z innymi komputerami w klasie.
Jak teraz dziata Twoj program i jak zachowujg sie pozostate roboty?

Jak widzisz, po potaczeniu sie w sie¢ wszystkie roboty reagujg na komunikat
wystany przez dowolny z komputeréw. Jesli chcesz testowaé swoje programy bez
niespodziewanych ruchoéw robota, wywotanych przez programy Twoich kolegdw,
odtacz sie od sieci.

Cwiczenie 3

1. Rozbuduj program z ¢wiczenia 2, tak aby robot odpowiednio reagowat na

komunikaty ,naprzod’, ,stop”, ,wstecz”, lewo”, ,prawo”.

2. Rozbuduj program tak, aby powyzsze komunikaty byty wysytane po
nacisnieciu odpowiednich klawiszy na klawiaturze.

3. Utéz ,choreografie” tanca robotéw, czyli sekwencje ruchéw robota i prze-
testuj jq ze wszystkimi robotami potgczonymiw siec.

Rys. 104. Przyktadowa sekwencja ruchow

Sprawdz, czy potrafisz:

1. R6j robotow pozwala na zbieranie danych z duzego obszaru (TAK/NIE).

2. Najprostszg formgq komunikacji w programie Prophio jest rozgtaszanie
komunikatow (TAK/NIE).
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Misja 18. Zastosowania maszyn prostych w urzadzeniach mecha-
tronicznych. Need for speed

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
+ znacéiwyjasniac pojecia momentu sity, predkosci obrotoweji przetozenia,
» podawac przyktady zastosowania przektadni,

* oblicza¢ zmiany momentu sity i predkos$ci obrotowej w wyniku zastosowania
przektadni,

« projektowac i wykonywac pojazd z napedem elektrycznym wykorzystujacy
przekfadnie,

« tworzyc¢ program sterujgcy silnikami pojazdu z napedem elektrycznym.

Predkos¢ obrotowa

Prawie kazdy z nas jezdzit kiedy$ na rowerze. tancuch rowerowy jest rozpiety
pomiedzy dwoma kotami zebatymi: napedzajgcym (z przytwierdzonymi pedatami)
i napedzanym. Kiedy chcesz szybko jechaé, ustawiasz przerzutki tak, aby koto
napedzajgce byto jak najwieksze, a napedzane jak najmniejsze. Dzieki temu, na
jeden obrot kota napedzajgcego przypada wiele obrotéow kota napedzanego. Tym
wiecejim wiekszy jest stosunek liczby zebdw na obu kotach.

Z N gdzie:
2 1 . o . . .
—_— — z,iz,0znaczaja liczby zebow poszczegdinych kot

Z1 n2 n,in,oznaczajg predkosci obrotowe.

Predko$¢ obrotowa jest wielkoscig fizyczna, wyrazajaca liczbe obrotéw ciata
w jednostce czasu (na przyklad minuta, godzina, rok). Jednostkg najczesciej
spotykang w technice jest rpm co oznacza liczba obrotéw na minute [obr./min].

( Koto napedzajace)

Koto napedzane

Rys. 105. Przektadnia pasowa lub taricuchowa zwigekszajgca predko$c¢ obrotowg
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Moment sity

A jesli jedziesz rowerem pod stromg gore? Ustawiasz przerzutki tak, zeby byto Ci
Izej pedatowac. Koto napedzajgce jest wtedy jak najmniejsze, a napedzane jak
najwieksze. Dzieki temu zwiekszasz moment sity tyle razy, ile wynosi stosunek
liczby zebow na kole napedzajacym i napedzanym.

Z, M2 gdzie:

_— — z,iz,0znaczajg liczby zebow poszczegdlnych két
Z1 M1 M, i M, oznaczajg momenty obrotowe

Czym jest moment sity, zwany tez momentem obrotowym? Jest to kolejny wazny
parametr silnikow, ktérego wartosé¢ jest rowna iloczynowi wektorowemu sity
F i ramienia r do ktérego przytozona jest sita. Nie musisz na razie wiedzie¢ czym jest
iloczyn wektorowy. Zapamietaj jedynie, ze im wiekszy moment obrotowy silnika,
z tym wieksza sita moze on napedzac pojazdy, w ktérych jest zainstalowany.

Koto napedzane

( Koto napedzajace )

Rys. 106. Przektadnia zwiekszajgca moment obrotowy

Stosunek liczby zebdéw kota napedzanego do napedzajgcego jest zwany
przektadniag. Jesli przetozenie jest wieksze od 1, przektadnia zmniejsza predkosé
obrotowa, a zwigksza moment. Jezeli przetozenie jest mniejsze od 1, przektadnia
zwieksza predkos¢ obrotowa, a redukuje moment.

Cwiczenie 1

Zbuduj pojazd wyscigowy z elementow zestawu SZM . Jego jedynym zdaniem jest
osiggniecie jak najwiekszej predkosSci na prostej. Nie musi on mie¢ mozliwosci
skrecania. W budowie robota przydatne mogg okazac sie informacje o przekta-
dniach z dzisiejszej lekcji. W klasie mozecie przeprowadzi¢ wyscigi podobne do
wyscigow dragsterow, w ktorych wytonicie najszybszego robota.
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Rys. 107. Przektadnia wykonana z elementow zestawu SZM

Uwaga! Roboty zbudowane z uzyciem przektadni mogg
osigga¢ znaczne predkosci. Dla bezpieczenstwa zadbaj
o duzg przestrzen, na ktorej bedziesz przeprowadzac proby
i zawody. Program sterujacy robota powinien wytaczac silniki
po kilku sekundach jazdy. Jezeli robotom grozi uderzenie
w Sciane, zabezpiecz jg np. ustawiajgc przed nig plecaki.

Sprawdz, czy potrafisz:

1. Predko$¢ obrotowa nie wyraza liczby obrotow w jednostce czasu
(TAK/NIE).

2. Przetozenie to stosunek liczby zebow kota napedzanego do napedza-
jacego (TAK/NIE).

3. Moment sity jest takze zwany momentem obrotowym (TAK/NIE).
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Misja 19. Line Follower —robot podazajacy za linig

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:

znaciwymieniac przyktady wykorzystania robotow w przemysle,

zna¢ i wymienia¢ wiasciwosci i zasade dziatania optycznych czujnikow
odbiciowych,

wykorzystywa¢ czujniki odbiciowe (czujniki linii)) w programie robota
mobilnego sledzacego linie,

tworzy¢ program sterujgcy mobilnego robota sledzacego linie

postugujac sie elementami szkolnego zestawu mechatronicznego monto-
wac wedtug wtasnego pomystu mobilnego robota sledzacego linie

planowac i przeprowadzac¢ eksperyment polegajacy na doborze rozmie-
szczenia czujnikdow w celu optymalizacji czasu potrzebnego na pokonanie
zadanej trasy.

Szacuje sie, ze obecnie na catym Swiecie pracuje okoto 1,5 miliona robotéw
przemystowych. Zastepujg one ludzi w wykonywaniu szczegodlnie ucigzliwych,
niebezpiecznych, wymagajacych duzej sity badz doktadnosci. Typowe
zastosowania robotow przemystowych to:

przemyst motoryzacyjny (na przyktad roboty spawalnicze),

przemyst elektroniczny (uktadanie elementéw elektronicznych na ptytkach
drukowanych),

roboty malarskie — pracujace w szkodliwych dla ludzi warunkach,
roboty do uktadania towardéw na paletach.

Rys. 108. Roboty przemystowe na linii montazu samochodéw. Autor: Mixabest /
Wikimedia Commons
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Oprocz manipulatorow takich jak widzisz na powyzszym zdjeciu, stosuje sie takze
roboty transportowe, zwane w skrocie AGV. Przewozg one przedmioty pomiedzy
réznymi czesciami fabryk i magazynow. Do znajdowania trasy czesto wykorzystujg
one specjalne linie na podtodze.

Rys. 109. Robot transportowy wykorzystujacy do nawigacji kolorowg linie. Autor:
Mukeshhrs / Wikimedia Commons

Na dzisiejszych zajeciach zbudujesz i zaprogramujesz robota, ktéry réwniez bedzie
jezdzit po trasie oznaczonej linig. Do jej wykrywania uzyjesz nowego rodzaju
czujnika: odbiciowego czujnika swiatta (czujnika linii). W tego rodzaju czujniku, we
wspolnej obudowie umieszczone sg nadajnik i odbiornik $wiatta (zazwyczaj
podczerwieni). Promienie $wietine emitowane przez nadajnik odbijajg sie od
podtoza z rézng intensywnos$cig, w zaleznosci od koloru tego podifoza oraz
wysokosci umieszczenia czujnika nad podtozem. Dzieki temu robot moze
znajdowac linie kontrastujgca z podtozem. Mozna wykorzysta¢ ten czujnik do
mierzenia natezenia Swiatta.

Rys. 110. Odbiciowy czujnik $wiatta z zestawu SZM
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Cwiczenie 1

Zbuduj robota mobilnego (najlepiej w tym ¢wiczeniu sprawdzi sie podwozie kotowe),
wyposazonego w czujnik $wiatta umieszczony z przodu robota, tak aby plytka
czujnika znajdowata sie ok. 3 -4 mm nad podfoga.

Rys. 111. Czujnik Swiatta zamontowany na robocie. Zwro¢ uwage, ze ten sposob
montazu, umoZzliwia tatwe przesuwanie czujnika

W palecie ,Robot” programu Prophio znajdziesz bloczek ,Napiecie na wejsciu ...”.
Moze on stuzy¢ do odczytywania danych z dowolnych czujnikow zestawu, a dzis
wykorzystasz go do odczytywania danych z czujnika Swiatta. Napiecie na wyjsciu
tego czujnika jest tym mniejsze im wiecej Swiatta do niego dociera.

Cwiczenie 2
Uruchom Prophio i pofacz sie z robotem. WysSwietl na scenie warto$¢ zwracang
przez bloczek ,Napiecie na wejsciu ...”. Pamietaj aby wybrac¢ wejscie do ktérego

podigczytes czujnik (w naszym przyktadzie In1). Postaw robota na biatej kartce.
Upewnij sie, ze czujnik znajduje sie na wysokosci ok. 15 mm nad kartkg. Odczytaj
warto$¢ napiecia zwracanego przez czujnik. Porownaj teraz jakg warto$¢ zwraca
czujnik kiedy znajdzie sie nad ciemnym podtozem.

Czujnika swiatta mozna uzy¢ do odrézniania ciemnych i jasnych obiektow. Ponizej
widzisz program stuzacy do tego celu. Warto$¢ z jakg poréwnujemy napiecie
z czujnika wyznaczamy na zasadzie sredniej arytmetycznej z dwéch pomiaréw: nad
biatg kartkg i nad ciemnym podtozem.
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Dobierz tg wartosc¢ jako srednig wynikéw

: ] p pomiaru biatej i ciemnej powierzchni. W
naszym przykfadzie, nad biatym czujnik

I pokazywat 3,5V, a nad czarnym 4,5V.

m1 | R
. powiedz '

w przeciwnym razie

o =]

Rys. 112. Program rozrdzniajqcy czarne obiekty od biatych

Teraz, skoro nasz robot rozréznia juz biate od czarnego, wykorzystamy tg zdolnos¢
do zaprogramowania go tak, aby podazat za czarng linig na biatym tle. Przyktad toru
wyklejonego czarng tasma na biatym papierze znajdziesz ponizej.

N

Tasma czarna 50mm Arkusz A1-A0

Start / Meta

Rys. 113. Przyktad planszy do testowania robotow $ledzgcych linie

Cwiczenie 3

Zmodyfikuj powyzszy program tak, aby wykrywajgc czarng linie robot skrecat
w jedngq strone, a nad biatym podtozem w przeciwng. Zwroc¢ uwage, ze robot nawet
gdy przez chwile nie jedzie prosto, to jednak przesuwa sie wzdtuz linii. Pamietaj, ze
w zaleznosci od o$wietlenia, wskazania czujnika bedq sie réznic, dlatego przed
testami robota na torze wyznacz granice pomiedzy tym co robot uznaje za biate
iczarne.
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Cwiczenie 4

Skoro Twdoj robot potrafi juz $ledzi¢ linie, postaraj sie teraz, zeby robit to jak
najszybciej. Zmien potozenie czujnika przesuwajgc go do przodu lub do tytu robota
i zbadaj jaki ma to wptyw na czas okrazenia toru. Przeprowadz kilka prob. Za
kazdym razem zanotuj potozenie czujnika i czas okrgzenia w danym ustawieniu. Na
podstawie przeprowadzonych pomiarow wskaz optymailne potozenie czujnika.

Sprawdz, czy potrafisz:

1. Odbiciowy czujnik Swiatta stuzy do odbijania sie robota od przeszkod
(TAK/NIE).

2. W odbiciowym czujniku Swiatta umieszczone sgq we wspolnej obudowie
nadajnik i odbiornik (TAK/NIE).

3. Bloczek ,Napiecie na wejsciu ...” stuzy do zmierzenia jak bardzo napiety
jest kabeltgczgcy dany czujnik ze sterownikiem (TAK/NIE).
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Misja 21. Robot omijajacy przeszkody

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
* wykorzystywaé czujniki dotyku w programie robota mobilnego omijajacego
przeszkody,
« znac przyktady wykorzystania robotéw w zastosowaniach wojskowych,
« znac¢ wtasciwosci optycznychi ultradzwiekowych czujnikow odlegtosci,

» postugujgc sie elementami szkolnego zestawu mechatronicznego,
montowa¢ wedtug witasnego pomystu mobilnego robota omijajacego
przeszkody,

. wykorzystywa¢ czujniki odlegtosci w programie robota mobilnego
omijajgcego przeszkody.

Zauwaz, ze...

Od zarania dziejow zastosowania militarne byly jednym z gtéwnych
czynnikdw przyspieszajgcych rozwoj nowych technologii. Wiele rozwigzan
opracowanych na potrzeby wojska znajdowato poézniej cywilne
zastosowania, tak jak na przykfad radar. W przypadku robotyki nie jest

inaczej. Armie catego swiata wykorzystujg roboty na polu walki, przede
wszystkim do dziatan rozpoznawczych, transportowych i coraz czesciej
bojowych. Wprowadzony do stuzby w 1995 roku bezzatogowy samolot MQ-
1 Predator bytwykorzystywany we wszystkich konfliktach, w ktorych brata
udziat armia amerykanska. Rozpieto$¢ jego skrzydet wynosi niemal 15m, to
wiecej niz dlugos¢ niektorych autobusow!

Dotychczas zbudowane przez Ciebie roboty potrafity jedynie wykonywac polecenia
programu sterujgcego, ale nie byty w stanie reagowac na zmieniajace sie otoczenie.
Na dzisiejszej lekcji wyposazysz robota w czujniki (sensory), czyli urzadzenia,
ktérych zadaniem jest wychwytywanie i rejestrowanie sygnatéw z otaczajacego
srodowiska. Czujniki moga mierzy¢ wiele roznych wielkosci fizycznych, na przyktad:

. odlegtosc¢ do przeszkody,
. natezenie Swiatta,

. stezenie gazu,

. temperature i wilgotnos¢.

Wykorzystanie czujnikéw dotyku

Jak wczesniej wspomnieliSmy, robot czesto sg wykorzystywane przez wojsko.
Twoim dzisiejszym zadaniem bedzie zbudowanie i zaprogramowanie robota
dostarczajgcego pomoc humanitarng dla odcietej kataklizmem wioski w jednym
z krajow Afryki lub Azji. Na trasie do wioski znajduja sie liczne przeszkody, zwalone
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drzewa, zalane tereny, pozary, ktére robot bedzie musiat omingé. Potozenie tych
przeszkod nie jest znane.

Cwiczenie 1

Zbuduj robota wedtug wtasnego pomystu, ktéry bedzie w stanie przewiez¢ ,paczke
zZ pomocg humanitarng”. Uzgodhnijcie w klasie jaki przedmiot bedzie reprezentowat
tg paczke. Dodatkowo robot musi by¢ wyposazony w czujnik dotyku, ktory bedzie
mogt wykrywac¢ przeszkody na drodze robota (w roli przeszkdéd znakomicie
sprawdzajg sie skrzynki z zestawami SZM). Zwrd¢ uwage na sposéb mocowania
czujnika dotyku. Metalowe wyprowadzenia od gniazda czujnika nie mogg dotykac
aluminiowych profili. W przeciwnym razie, czujnik moze nie funkcjonowac
prawidfowo. Aby zachowac wtaSciwy dystans, uzyj plastikowych podktadek.

wyprowadzenia od gniazda czujnika nie moga dotykac aluminiowych profili.

Zwrd¢ uwage na sposob mocowania czujnika dotyku. Metalowe
W przeciwnym razie, czujnik moze nie funkcjonowac prawidtowo.

Aby zachowac wiasciwy dystans,
uzyj plastikowych podktadek.

gniazdo jest w powietrzu. Wtedy podktadki

Mozesz tez zamocowac czujnik tak, ze
nie sg potrzebne.

Rys. 118. Sposoby mocowania czujnika dotyku

Jak wykorzysta¢ czujniki w programie? Bloczki do tego potrzebne znajdziesz
w palecie ,Robot”. Podigcz czujnik do robota — my w przyktadach wykorzystamy
wejscie IN1. Uruchom robota i potgcz sie z nim. Do odczytywania stanu czujnika
bedziemy uzywac¢ bloczka ,Wejscie ... wysoko?”, lub ,Wejscie ... nisko?”.
W elektronice terminy ,wysoko” i ,nisko” oznaczajg poziomy napie¢ (zazwyczaj 5V
i OV). Uktady elektroniczne wykorzystujg je podobnie, jak w logice wykorzystuje sie

pojecia ,prawdy” i "fatszu”. Teraz wyswietl na scenie wartosci bloczkéw ,Wejscie ...
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wysoko?” i ,Wejscie ... nisko?”. Kilka razy nacisnij i pus¢ czujnik dotyku. Jak widzisz,
kiedy czujnik jest wcisniety, bloczek ,Wejscie ... wysoko?” zwraca wartos¢ ,fatsz”,
a,Wejscie ... nisko?” wartos¢ ,prawda”. Bloczki te zawsze bedg zwracaty przeciwne
wartosci.

Aby program wykonat okreslone instrukcje dopiero po nacisnieciu czujnika,

wygodnie jest zastosowac¢ bloczek ,czekaj az...
i wyprobuj program jak na ponizszym rysunku:

z palety ,Kontrola”. Napisz

SRS Crujnil puszozony

c:aka'iﬁ Weiscie 1ML | nisko? |

[ wysoko? |

Rys. 115. Program reagujacy na nacisniecie czujnika dotyku

Cwiczenie 2
Zaprogramuj robota tak, aby jechat prosto do momentu zderzenia sie z przeszkodg
(barykada), po czym jg omijat. Robot nie musi wracac na poprzedni tor jazdy, wazne

Jest by omingt przeszkode i kontynuowat jazde w tym samym kierunku co przed
zderzeniem.

Czujniki odlegtosci

W robotyce stosuje sie rézne metody pomiaru odlegtosci. Najczesciej stosowane sg
dalmierze wykorzystujace pomiar réznych parametréw impulséw odbitych od
obiektu, do ktérego mierzymy odlegtos¢. Wysytane impulsy mogq by¢ réznego
rodzaju: $wietine (zazwyczaj w bliskiej podczerwieni) lub ultradzwiekowe.
Przyktadowo, w czujniku ultradzwiekowym, na podstawie pomiaru mierzy sie czasu
powrotu odbitego impulsu. Znajgc predkos¢ z jaka rozchodzg sie ultradzwieki,
mozna wtedy obliczy¢ odlegtos¢ do obiektu.

Zauwaz, ze...

W wielu najnowszych konstrukcjach wojskowych stosuje sie tak zwang
technologie stealth, zmniejszajgcg mozliwosé wykrycia pojazdu.
Wykorzystuje sie przy tym wiasciwosci réznych materiatow, ktore poz-

walajg ,oszukac¢” czujniki przeciwnika. Przyktadowo, czujniki wykorzy-
stujgce podczerwien bedg miaty trudnosci z wykryciem materiatow dobrze
odbijajacych badz przepuszczajacych swiatto, a dalmierze ultradzwiekowe
mozna zmyli¢ stosujgc pokrycie z materiatéw ttumigcych dzwieki.
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Do pomiaréw odlegtosci w programie Prophio stuzy bloczek ,,Odlegtos¢ z dalmierza
IR ...”, ktoéry znajdziesz w palecie ,Robot”. Zwraca on odlegto$¢ mierzong
w centymetrach. Czujnik daje wiarygodne pomiary w zakresie odlegtosci od 10 do
80 cm. Jesli nie wykrywa zadnej przeszkody zwraca wartos¢ 150. Pamietajo tym, ze
materiat z jakiego wykonany jest obiekt i kat pod jakim jest ustawiony do czujnika
majg wptyw na wynik pomiaru.

Nadajnik

Odbiornik

Staraj sie tak umieszczac czujnik,
aby nadajnik byt wyzej niz odbiornik.

Rys. 120. Czujnik odlegtosci z zestawu SZM jest dalmierzem dziatajgcym
w podczerwieni

Cwiczenie 3
Zamontuj na robocie czujnik odlegtosci. Zmodyfikuj program z ¢wiczenia drugiego,
tak, aby byt on wykorzystywany do wykrywania przeszkody.

Sprawdz czy potrafisz

1. Bloczek ,Wejscie ... nisko?” stuzy do sprawdzania czy czujnik podtgczony
do danego wejscia jest potozony nizej niz sterownik robota (TAK/NIE).

2. Czujnik ultradzwiekowy mierzy czas powrotu impulsu odbitego od prze-
szkody (TAK/NIE).

3. Materiat, z jakiego wykonany jest obiekt nie ma wptywu na wyniki pomiaru
odlegtosci przeprowadzanego przy pomocy czujnika dziatajgcego w pod-
czerwieni (TAK/NIE).
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Misja 21. Zbieranie i opracowywanie danych pomiarowych. Radar

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
+ postugiwac sie uktadem wspoétrzednych biegunowych,

» tworzy¢ wykresy na podstawie danych pomiarowych przy uzyciu arkusza
kalkulacyjnego,

« wyznaczac¢ charakterystyke czujnika odlegtosci i porownuje wyniki z doku-
mentacjg techniczna,

« tworzy¢ program rysujacy wykres na podstawie danych z czujnika
. odlegtosci,

wykorzystywac czujniki odlegtosci w programie robota tworzgcego mape
. otoczenia,

montowaé wedtug wtasnego pomystu robota tworzagcego mape otoczenia,
postugujgc sie elementami szkolnego zestawu mechatronicznego.

Charakterystyki czujnikow

Czy zastanawiale$ sie, skad program Prophio wie w jakiej odlegtosci jest
przeszkoda wykryta przez dalmierz? Bezposrednio sterownik robota odczytuje
napiecie jakie jest na wejsciu, do ktérego podtaczono czujnik. Nie wie on jeszcze co
tak naprawde oznacza to napiecie, bo przeciez moze by¢ to czujnik Swiatta,
odlegtosci czy dotyku. Dopiero w Prophio, kiedy wybierzesz bloczek ,Odlegtos¢

z dalmierza IR ...”, warto$¢ napiecia mierzona w woltach jest przeliczana na
odlegto$¢ mierzong w centymetrach. Dzisiaj dowiesz sie w jaki sposob.

Cwiczenie 1

Podtacz czujnik odlegtosci do sterownika. Uruchom Prophio i potgcz sie ze
sterownikiem. Wyswietl warto$¢ napiecia na wejsciu, do ktérego podigczony jest
czujnik. Zanotuj warto$ci napiec jakie bedzie on wskazywat, kiedy przeszkoda (w tej
roli dobrze sprawdzajg sie ksiazki, zeszyty), bedzie w odlegtosci: 0, 3, 6, 10, 15, 20,
25, 30 ... 60 cm od czujnika. Sporzadz wykres napiecia w zalezno$ci od odlegtosci.
Mozesz to zrobi¢ recznie na kartce papieru, lub wykorzysta¢ do tego arkusz
kalkulacyjny (Excel/Calc).

Stworzony przez Ciebie wykres powinien przypominaé ten z rysunku ponizej.
Wykresy przedstawiajgce zaleznosci pomiedzy parametrami czujnika (na przyktad
napieciem wyjsciowym), a otaczajgcym srodowiskiem (tutaj mierzong odlegtoscia)
nazywamy charakterystykami czujnika. Wraz z opisem dziatania i wymiarami sg one
zazwyczaj przedstawione w karcie katalogowej danego czujnika.
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Rys. 117. Charakterystyka czujnika odlegtosci Sharp GP2Y0A21YKOF.

Uktad wspoétrzednych biegunowych

Zauwaz, ze...

Radar wynaleziony w latach 30-tych XX wieku pozwala wyznaczy¢
odlegtos¢ i kierunek w jakim znajduje sie wykryty obiekt. Stacje radarowe
ostrzegajace przed nalotami przyczynity sie do wygrania przez Wielkg
Brytanie powietrznej Bitwy o Anglie w czasie || Wojny Swiatowe.

Rys. 118. Stacja radarowa uzywana przez Wojsko Polskie. Autor: Ministerstwo
Obrony Narodowej/Wikimedia Commons

125



W dalszej czesci dzisiejszych zaje¢ zbudujesz i zaprogramujesz ,stacje radarowg”.

Cwiczenie 2

1. Zbuduj konstrukcje, w ktorej czujnik odlegtosci bedzie przymocowany do silnika
tak, aby miat mozliwo$¢ swobodnego obracania sie. Mozesz wzorowac sie na
ponizszym rysunku. Czujnik moze by¢ zamocowany w réznych pozycjach, ale taka
konfiguracja sprawdza sie najlepiej. Nie podtgczajjeszcze przewodu do czujnika.

Rys. 119. Przyktadowy sposéb umocowania czujnika odlegfosci

2. Stwoérz program, ktéry obréci czujnik o 90 stopni w lewo od potozenia
poczgtkowego, nastepnie obréoci go o pot obrotu (180 stopni) w prawo, a nastepnie
wroci do potozenia poczgtkowego.

3. Zmodyfikuj program tak aby, wykonujgc pot obrotu w prawo, co 3 stopnie silnik
zatrzymywat sie iczekat 1 sekunde.

4. Podtacz czujnik do sterownika. Zmodyfikuj swoj program tak, aby kazdorazowo
po odczekaniu 1 sekundy dokonywat on pomiaru odlegtosci, oraz przedstawiat jq
graficznie na scenie. W utozeniu programu mogg Ci pomaéc bloczki:

ustaw kierunek na | kisrunek | + .

idZ do x: m i H m
(e

przesun o Ddleglosc z dalmierza IR IN2 krokdw

ustaw kierunek na GEIRS
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Uzyskujesz mape otoczenia podobng do tej na rysunku ponizej. Diugosc linii na
scenie odpowiada odlegtosci zmierzonej przez czujnik skierowany w danym
kierunku. Wskazowka: kiedy czujnik nie wykrywa zadnej przeszkody pokazuje

wartos¢ 150.
v [ (%:0,¥:180)

/

e

(%:-240,¥:0) (; 240,¥: 0)

,\<

Jej srodek ma wspdtrzedne biegunowe ok.

Przeszkoda widoczna na mapie radaru.
k
(70, 45), a kartezjanskie (50,50).

“(X:U,\“:—IBO)
Rys. 120 Wykres odlegtosci uzyskany przy pomocy obracajgcego sie czujnika
Yy A

P (ro)

Rys. 121. Pofozenie punktu w uktadzie
@ wspotrzednych biequnowych.

XV

(0,0)

W Misji 3. podrecznika poznate$ juz kartezjanski uktad wspoétrzednych,
w ktérym kazdy punkt jest opisany parg wspoétrzednych x i y. Nie jest to jednak jedyny
uktad jaki mozna stosowac¢. Czasami wygodniejszy okaze sie uktad wspotrzednych
biegunowych.

W uktadzie wspotrzednych biegunowych tak jak w uktadzie wspotrzednych
kartezjanskich, wspotrzedne punktu opisane sg przez dwie wielkosci promien (r)
i kat (¢). Promien jest to dtugos¢ odcinka liczona od $rodka uktadu wspotrzednych
do punktu ktory nas interesuje. Kat jest to kat mierzony pomiedzy osig x
a promieniem taczacym s$rodek uktadu wspotrzednych z interesujagcym nas
punktem.

Cwiczenie 3
Wykonaj przy pomocy radaru mape ofoczenia, w ktorym umiescisz Kilka

przedmiotéw. Na wykonanej mapie odczytaj przyblizone wspotrzedne tych
przedmiotéw w uktadach kartezjariskim i biegunowym.
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Sprawdz, czy potrafisz:

1. Sterownik robota odczytuje odlegto$c z dalmierza IR (TAK/NIE).
2. Charakterystyka czujnika to zalezno$¢ miedzy jego parametrami np. zmie-
rzonym napieciem a zmierzong odlegtoscig (TAK/NIE).
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Misja 22. Zmienne w programie komputerowym. Awaria w rafinerii

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:

» wykorzystywac czujniki odbiciowe w programie robota mobilnego wykrywa-
jacegoizliczajgcego obiekty,

. znaciwymieniac¢ przyktady wykorzystania robotéw w ratownictwie,

« opisywac role zmiennych w algorytmach,

» tworzy¢ program (z wykorzystaniem zmiennych) sterujgcy mobilnego robo-
tawykrywajgcegoiliczacego obiekty,

« montowac¢ wedtug wtasnego pomystu mobilnego robota $ledzacego linie,
postugujgc sie elementami szkolnego zestawu mechatronicznego.

11 marca 2011 roku o 14:46 czasu lokalnego doszto do silnego trzesienia ziemi,
ktérego epicentrum znajdowato sie kilkadziesiat kilometrow od wybrzeza Japonii.
W wyniku wstrzasow powstata niszczycielska fala tsunami, ktéra po okoto godzinie
dotarta do wybrzeza, uszkadzajgc elektrownie atomowg Fukushima. W ciggu
kolejnych dni w wyniku rozlegtych uszkodzen doszto do skazenia promienio-
tworczego. Konieczna byta ewakuacja ludnosci w promieniu ok. 20 km od elektro-
whni. Przebywanie wewnatrz skazonej strefy jest niebezpieczne dla ludzi, dlatego tez
do oceny skutkéw awarii uzywano robotéw.

Rys. 122. Robot PackBot uzywany miedzy innymi do badania skutkéw awarii
w elektrowni Fukushima. Tutaj, podczas misji saperskiej. Autor: US Army /
Wikimedia Commons
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Dlaczego roboty doskonale nadajq sie do dziatan ratowniczych:

» sg odporne na wysokg temperature i toksyczne dymy oraz gazy — mogg
pracowac przy gaszeniu pozarow czy w warunkach radioaktywnym,

e roboty mogg pracowaé¢ w $rodowisku zwiekszonego promieniowania
radioaktywnego — np. po awarii w elektrowni atomowej roboty mogag
rozpoznac teren, dostarczy¢ danych o promieniowaniu radioaktywnym lub
przesta¢ obraz z miejsca uszkodzenia okreslonych urzgdzen,

» robot ratowniczy moze usung¢ gruz z przejscia, zamkng¢ otwarty zawor,
przenies¢izabezpieczy¢ nieszczelny pojemnik z niebezpieczng substancja.

Dzieki robotom i zdalnie sterowanym manipulatorom chroniona jest najwieksza
wartos¢ - zycie i zdrowie ludzi.

Cwiczenie 1

1. Zbuduj i zaprogramuj robota ratowniczego, ktérego zadaniem bedzie
zbadac teren zagrozonej wybuchem rafinerii (rys. ponizej). Robot ma
wjechac na teren rafinerii w dowolnym miejscu, a po przejechaniu przez nig,
zatrzymac sie w poblizu bramy wyjazdowej. Do wykrycia bramy mozesz
wykorzystac czujnik odlegtosci.

2. W trakcie przejazdu przez rafinerie robot powinien policzyé plamy powstate
w wyniku wyciekow ropy z podziemnych instalacji i w dowolny sposéb
wyswietlic tg liczbe na ekranie komputera. Przypomnij sobie wiadomosci
0 zmiennych—z pewnoscig przydadzg sie do stworzenia licznika plam.

( Brama wyjazdowa z rafinerii np. plecaki)

"Plamy ropy" - taséma czarna
szerokosci 50mm

o o~

Trasa przejazdu robota

Rys. 127. Propozycja planszy do misji ,Awaria w rafinerii"
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Misja 23. Czujniki gazu, temperatury i wilgotnosci — ich zastosowanie
w urzadzeniach mechatronicznych

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
* znaciwymienia¢ zastosowania czujnikow temperatury, wilgotnosci, gazu,
» stosowacé pojecie funkcji do obliczania rzeczywistych wartosci mierzonych
wielkosci fizycznych,
» tworzy¢ proste programy odczytujace stan czujnika i prezentujgce wynik
w formie graficznej,

» montowa¢ wedtug wlasnego pomystu uktady umozliwiajgce testowanie
czujnikdw temperatury, wilgotnosci i gazu, postugujac sie elementami
szkolnego zestawu mechatronicznego.

Mierzy¢é mozna rézne wielkosci fizyczne, nie tylko odlegtos¢ czy natezenie swiatta.
Na dzisiejszej lekcji zapoznasz sie ze sposobami pomiaru temperatury, wilgotnosci
i stezenia gazu przy pomocy elektronicznych czujnikbw wspotpracujgcych
z komputerem. Zwré¢ uwage, ze Twoje otoczenie jest petne roznorakich czujnikéw.
W szkole mogq to by¢ czujniki przeciwpozarowe wykrywajgce dym, w pralce
znajdziesz czujnik poziomu wody, w zelazku temperatury, a zuzycie wody w Twoim
domu mierzy czujnik przeptywu. Wszystkie te czujniki dziatajg zamieniajac
mierzong wielkos$c¢ fizyczng na napiecie, prad lub rezystancje. Robi sie tak dlatego,
ze sygnaty elektryczne fatwo przeksztatcac, przesyta¢ na odlegtosc, rejestrowac
i poddawac dalszej obrobce przy pomocy komputeréw.

Tutaj podtaczasz czujniki.
Sposob podigczenia ma znaczenia.
Czarny kabel od czujnika zawsze musi by¢

pierwszy z lewej, tak jak na zdjeciu.

Rys. 124. Czujnik gazu podtgczony za posSrednictwem interfejsu do sterownika
SZM
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Czujniki gazu

Od poczatkéow goérnictwa $miertelnym zagrozeniem w kopalniach byt metan —
wybuchowy gaz, ktéry jest bezwonny i bezbarwny, przez to niemozliwy do wykrycia
bez dodatkowej aparatury. W dawnych czasach jako detektory metanu stosowane
byty kanarki, ktére sg wyjatkowe wrazliwe nawet na niewielkie stezenia tego gazu.
Kiedy kanarki stabty lub padaty byto to sygnatem, ze w kopalni pojawit sie metan.
Dzisiaj powszechnie stosowane sg elektroniczne czujniki gazu, ktére sg w stanie
wykrywac obecnos¢ nie tylko metanu, ale rowniez innych gazow.

Zastosowania:

» domowe —do wykrywania w powietrzu dymu, czadu, gazu ulatniajgcego sie
z piecyka—chronig przed zatruciem,

« przemystowe — analogicznie jak w zastosowaniach domowych, montowane
w halach przemystowych, magazynach, zaktadach pracy, hotelach,
restauracjach, obiektach uzytecznosci publicznej,

« do pomiaru stezenia gazow ulatniajgcych sie z kominow zakladéw
przemystowych,

« wmeteorologii do pomiaru zanieczyszczen powietrza.

Cwiczenie 3

Napisz program, ktory bedzie sygnalizowat obecno$¢ gazu na podstawie wskazan
podtgczonego czujnika. Jako zrédta gazu uzyj zapalniczki ze zgaszonym ptomie-
niem. Czujnik powinien zareagowac z odlegto$ci co najmniej kilkunastu centyme-
trow. Ustal eksperymentalnie poziom napiecia przy ktérym program ma sygnali-
zowac obecno$c gazu.

Czujniki temperatury

Z pewnoscig nie jest Ci obcy widok rteciowego termometru lekarskiego. Pomiar
temperatury w tym termometrze byt mozliwy dzieki zjawisku rozszerzalnosci
cieplnejrteci. Od pewnego czasu termometry rteciowe nie sg dostepne w sprzedazy
w Unii Europejskiej z powodu toksycznosci rteci. Zastgpione zostaty przez termo-
metry elektroniczne. Inne zastosowania elektronicznych czujnikéw temperatury to
miedzy innymi:

» sterowanie ogrzewaniem i klimatyzacjg w pomieszczeniach i samochodach,
» sterowanie ogrzewaniem wody,
* pomiary temperatury w meteorologii.

Temperature (w stopniach Celsjusza) mierzong czujnikiem z zestawu SZM mozna
obliczy¢, mnozac warto$¢ napiecia zwracang przez czujnik przez 100. Inaczej
mowigc czutosc¢ tego czujnika wynosi 10mV na stopien.
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Cwiczenie 1

Napisz program, ktory przeliczy napiecie wskazywane przez czujnik na temperature
i wyswietli wynik na ekranie. Sprobuj zwizualizowac rezultat w postaci zmienia-
jacego sie stupka termometru, lub w inny ciekawy sposob.

Czujniki wilgotnosci

Czujniki wilgotno$ci nie sg tak czestym widokiem jak termometry, ale rowniez
znajdujg wiele zastosowan:

* do pomiaru wilgotnosci powietrza w pomieszczeniach przemystowych,
muzealnych i mieszkalnych,

+ do pomiaru wilgotno$ci okreslonych substancji — na przyktad wilgotnosci
cukru w magazynach, ziarna w silosach, drewna w tartaku,

» do pomiaru wilgotnosci ziemi w rolnictwie i ogrodnictwie, by moc sterowac
nawadnianiem,

» do sterowania wentylacjq i klimatyzacja,
« w meteorologii do pomiaru wilgotnosci powietrza.

Rys. 129. System pomiaru wilgotno$ci gleby

Cwiczenie 2
Zbuduj i zaprogramuj urzgdzenie do badania wilgotnosci gleby w kwiatku
doniczkowym. Napisz program, ktéry bedzie sygnalizowat na ekranie komputera
trzy poziomy wilgotnosci:

* sucho,

» dobrze,

* zamokro.
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Sprébuj zwizualizowacé rezultat w dowolny sposob. Aby ustali¢ poziomy napiecia
réznym poziomom wilgotnosci w przeprowadz eksperyment. Zmierz napiecie na
wyjsciu czujnika w powietrzu (sucho) i czujnika z korncOwkami zanurzonymi
w wodzie (za mokro). Pamigtaj o tym, Zeby nie zanurza¢ gniazdka czujnika,
Z ktérego wychodzg przewody. Otrzymany zakres napiecia podziel na trzy rowne
przedziaty odpowiadajgce trzem réznym poziomom wilgotno$ci.

Sprawdz czy potrafisz

1. Czujniki elektroniczne to urzgdzenia przeksztatcajgce rozne wielkoSci
fizyczne na wielko$ci elektryczne, takie jak napiecie, natezenie prgdu
irezystancja (TAK/NIE).

2. Elektroniczny czujnik temperatury wykorzystuje zjawisko rozszerzalnosci
cieplnejrteci (TAK/NIE).

3. Elektroniczne czujniki gazu mogg wykrywac tylko gazy posiadajgce won lub
widzialne gotym okiem (TAK/NIE).
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Misja 24. System alarmowy

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:

* tworzyc¢ program odczytujacy dane z czujnikdw pomiarowych podtgczonych
do sterownika mikroprocesorowego,

« montowa¢ wedlug wtasnego pomystu urzadzenie realizujgce funkcje
systemu alarmowego, postugujgc sie elementami szkolnego zestawu
mechatronicznego .

Pora podsumowa¢ zdobyte dotychczas wiadomosci na temat czujnikéw i ich roli
w systemach mechatronicznych. Twoim dzisiejszym zadaniem bedzie budowa
systemu alarmowego, zabezpieczajgcego niezwykle cenne dzieto sztuki.

Rys. 126. Mona Lisa Leonarda da Vinci jest jednym z najstynniejszych obrazéw na
Swiecie. W galerii w Luwrze, wystawiana jest w specjalnie klimatyzowanym
pomieszczeniu, za kuloodporng szybg. Rocznie oglada jg ponad 6 milionow
zwiedzajgcych

Zauwaz, ze...

Amerykanskie Federalne Biuro Sledcze FBIl szacuje, ze obroty

skradzionymi dzietami sztuki wynoszg okoto 6 miliardow dolaréw rocznie.
Na liscie poszukiwanych dziet prowadzonej przez Interpol znajduje sie
ponad 30 tysiecy pozyciji.
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W zaleznosci od potrzeby poznane przez nas czujniki moga by¢ wykorzystywane do
réznych celéw. Gdy budowalismy robota mobilnego czujnik odlegtosci stuzy nam do
wykrywania przeszkdéd i mierzenia odlegtosci do nich. Ten czujnik moze byc¢
wykorzystywany réwniez jako czujnik ruchu, ktéry informuje nas np. czy ktos
przeszedt przez drzwi lub majstruje przy gablotach wystawowych. Podobnie rzecz
sie ma z wykorzystaniem czujnika odbiciowego (czujnika linii), ktéry moze
informowaé o tym czy w pomieszczeniu zapalono $wiatto. Czujnik dotyku mozna
rowniez umiescic tak, ze w chwili otwierania okien lub drzwi otrzymujemy o tym
odpowiednig informacje.

Cwiczenie 1

Wybierz przedmiot, ktéry bedzie chronionym dzietem sztuki. Zastanéw sie, w jaki
Sposob bedzie dziatat Twoj system alarmowy. Mozesz uzy¢ dowolnych czujnikow
z zestawu SZM .Pamietaj, ze dobre systemy zabezpieczen sktadajgq sie z wielu
réznych czujnikow, aby trudniej byto je pokonac. Zbuduj i zaprogramuj zaplanowany
system tak, aby sygnalizowat probe kradziezy chronionego przedmiotu.

Cwiczenie 2
Przetestuj skutecznos$¢ systemow zbudowanych przez Twoich kolegéw i kolezanki.

Czy jeste$ w stanie oszukac ich zabezpieczenia? Ktore z nich sprawiajg najwieksze
trudnosci?
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Misja 25. Roboty Sumo

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:

tworzy¢ program sterujgcy mobilnego robota przeznaczonego do sportowej
rywalizacji zinnymi robotami, wedtug regut zapaséw sumo,

montowacé¢ wedtug wtasnego pomystu mobilnego robota przeznaczonego
do sportowej rywalizacji z innymi robotami, wedtug regut zapaséw sumo,
postugujac sie elementami szkolnego zestawu mechatronicznego,

planowac i przeprowadzac eksperyment polegajacy na doborze odpowie-
dniej konstrukcji mechanicznej, potozenia czujnikdw i programu steruja-
cego w celu optymalizaciji strategii rywalizacji sportowej z innymi robotami.

Zawody sumo robotow, rozgrywane na catym swiecie, taczg robotyke z japonskg
tradycjg walk zapasniczych siegajaca VIII wieku. Autonomiczne roboty walczg ze
sobg na specjalnie przygotowanym okragtym ringu, a ich celem jest wypchniecie
przeciwnika. Jest to jedna z najpopularniejszych konkurenciji turniejow robotyki dla
mitodziezy, rozgrywana w kategoriach standard (waga robota do 3kg, wymiary
podstawy max. 20x20cm), mini (do 0,5kg i 10x10cm)inano (2,5x2,5cm).

Zasady

Ponizsze zasady zostaty zaczerpniete z regulaminéw organizowanych w Polsce
zawodow robotow sumo i dostosowane do charakteru robotow budowanych ze
szkolnego zestawu mechatronicznego.

1.

Walka toczy sie na ringu o srednicy co najmniej 120 cm. Ring jest otoczony
czarng linig o szerokosci 5-10 cm. Najtatwiej wykonac go, wyklejajac czarng
tasma ksztatt zblizony do kota (na przyktad osmiokat), na duzym arkuszu
biatego papieru.

. Walke wygrywa robot, ktory pierwszy zdobedzie 2 punkty.
. Punkt zdobywa robot, ktéry wypchnie przeciwnika z ringu lub jesli

przeciwnik sam z niego wyjedzie.

. Przed walkg zawodnicy ustawiajg roboty na ringu:

1. W pierwszej rundzie rzut monetg decyduje o kolejnosci ustawiania
robotéw na ringu. Jako pierwszy swojego robota stawia zawodnik,
ktory ,przegrat’ rzut.

2. Roboty moga ustawiane na dowolnej czesci ringu blizszej zawodnika,
Zwylaczeniem neutralnego pasa w srodku, o szerokosci ok. 30cm.

3. W kolejnych rundach jako pierwszy robota stawia zwyciezca
poprzedniejrundy
4. Poprawne ustawienie robotow zatwierdza sedzia.
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5. Po komendzie ,start” robot nie moze poruszy¢ sie przez 3 sekundy,
a zawodnicy muszg odsungc sie od ringu na odlegtos¢ 1m. Ma to zapewnic,
ze w czasie walki, w poblizu ringu nie bedzie zadnych obiektéw mogacych
zmyli¢ czujniki robotow.

6. Nie wolno dotyka¢ robotéw w czasie walki ani zblizaé sie do ringu

7. Jezeli roboty przez dtuzszy czas nie wykazujg przewagi nad przeciwnikiem
(zakleszczenie, poruszanie sie w kétko w zwarciu itp.), sedzia moze
przerwac runde i zarzgdzi¢ jej powtorzenie lub ogtosic¢ remis.

8. W przypadku zaistnienia innych, nieopisanych sytuacji, gtos decydujacy ma
sedzia ajego decyzje sg ostateczne.

Zastanéwmy sie jakie cechy powinien posiada¢ skuteczny robot sumo. Zeby
pokonac innego robota powinien by¢ w stanie go zlokalizowaé. Musi zatem by¢
wyposazony w czujnik umozliwiajgcy wykrywanie przeciwnika z pewnej odlegtosci.
Poza tym powinien utrzymywac sie w ringu tak, aby nie da¢ przeciwnikowi punktow
,za darmo”. Moze wykorzystywac¢ do tego fakt, ze krawedz ringu jest w innym
kolorze nizsamring.

Tarcie

A co zdecyduje o zwyciestwie, kiedy juz dojdzie do zwarcia i roboty zaczng sie
przepycha¢? Odpowiedzi poszukajmy w prawach fizyki. Sita, ktéra utrudnia
przeciwnikowi zepchniecie Twojego robota z ringu jest nazywana sitg tarcia. Ta
sama sita, dzieki zasadzie akcji i reakcji, pozwala Twojemu robotowi pchac
przeciwnika.Tarcie wystepuje zawsze pomiedzy dwiema stykajgcymi sie
powierzchniami. Sita tarcia wyraza sie wzorem:

T=uN

gdzie:

T - sita tarcia

M - wspotczynnik tarcia zalezny od materiatéw z ktérych wykonane sg trace
powierzchnie

N - sita nacisku

Jak wida¢ ze wzoru, aby zwiekszy¢ site tarcia swojego robota, mozesz zwiekszyc¢
wspotczynnik tarcia lub site nacisku. Na wspoétczynnik tarcia masz dos¢ ograniczony
wptyw, chociaz wyczyszczenie opon czy gasienic robota potrafi przyniesc
zadziwiajgce efekty. Pozostaje zatem sita nacisku. Im wiekszy ciezar robota, tym
wiekszy nacisk wywiera on na podtoze, co zwieksza site tarcia i tym trudniej bedzie
przeciwnikowi go zepchnag.
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Rys. 127. Nacisk na kota zalezy od ciezaru robota

Na powyzszym rysunku robot jest symetryczny, wiec ciezar rozktada sie rowno na
wszystkie kota. W praktyce czesciej spotkasz sie z sytuacja, kiedy nie wszystkie
kota robota sg napedzane silnikami, a sam robot nie jest symetryczny.

Srodek ciezkosci
Srodkiem ciezko$ci nazywamy umowny punkt, w ktérym przytozona jest wypadko-

wa sita ciezkosci P. Wyobraz go sobie jako punkt, w ktéorym nalezy podeprzec¢ ciato
aby byto w rownowadze.

Srodek ciezkosci.
Jego potozenie zalezy od
rozkladu masy pojazdu

(=
rQHN

Ko}a napedzajace powinny miec jak
na]Wteksze tarcie o podtoze, zeby sie nie sllzgaly

Rys. 128. Potfozenie S$rodka ciezkosci wptywa na nacisk wywierany przez
poszczegoine kota, a w konsekwencji na ich tarcie o podfoze

139



W robocie sumo powinno sie dgzy¢ do tego, by nacisk wywierany na podtoze przez
kota napedzane byt jak najwiekszy. Dzieki temu tarcie pomiedzy nimi a podtozem
zwieksza sie, a w konsekwencji robot pcha z wiekszg sita. Nacisk na kotfa
napedzane mozna zwiekszy¢ zwiekszajgc catkowity ciezar robota lub przesuwajac
Srodek ciezkosci blizej tych kot.

Cwiczenie 1
Znajdz przyblizone potozenie $rodka ciezkoSci jednej z belek zestawu SZM (na

przyktad balansujgc nig na watku 4x50 lub 4x160). Zapamietaj, w ktébrym miejscu sie
znajduje. Teraz do konca belki przykrec inny element i powtdrz eksperyment.

Cwiczenie 2
Zbuduj wedtug wtasnego pomystu robota do walki sumo. Zaprogramuj go i wystaw
go do walki przeciw robotom zbudowanym przez Twoje kolezanki i kolegéw z klasy.

Sprawdz, czy potrafisz:

1. Tarcie zalezy wytgcznie od sity nacisku (TAK/NIE).
2. Sita tarcia mozna zwiekszy¢ zwiekszajgc site nacisku (TAK/NIE).

3. W przypadku robota symetrycznego ciezar rozktada sie symetrycznie
(TAK/NIE).
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Misja 26. Projekt—jak go zbudowacé?

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
* odkrywac i uzasadniaC potrzebe planowania dziatah i wykorzystania
zasobow,
- stosowac rézne techniki do planowania dziatan (np. diagram Gantta),

« wykorzystywacC rozne techniki do sporzadzania zatozen projektowych
(np. sesja odroczonego wartosciowania),

. ocenia¢ wtasne pomysty,
« planowaciorganizowac prace wtasngiinnych,
* komunikowac sie z kolezankamii kolegami.

Zauwaz, ze...

W zdefiniowaniu problemoéw w projekcie moze poméc Ci diagram Ishikawy
(tzw. diagram przyczyn i skutkdow). Narzedzie to oparte jest na graficznym

przedstawieniu powigzanych ze sobg przyczyn, ktére w efekcie powodujg
okreslony skutek. Twércg tego narzedzia jest Kaoru Ishikawa, profesor
Uniwersytetu w Tokio. Sam diagram po raz pierwszy byt wykorzystany
w Japonii w firmie Sumitomo Electric, ktéra zajmuje sie produkcjg sprzetu
elektronicznego.

Aby wiedzieé, jak prawidtowo zbudowac projekt, najpierw dowiedz sie na czym
polega jegoistota.

Projekt jest to zbior okreslonych dziatan, ktdre musza by¢ odpowiednio przy-
gotowane i zaplanowane, aby w efekcie doprowadzi¢ nas do zamierzonego celu.
Najczesciej projekty sa realizowane zespotowo.

Zapamietaj, iz cechami charakterystycznymi projektu jest to, ze:
* posiadawczesniejustalony cel,
* wymaga zaangazowania konkretnych os6b, zasobdéw,
» jestograniczony w $cisle okreslonym czasie,
e prowadzi do zmian.

Wieszjuz, czym jest projekt. Teraz dowiesz sie jak poprawnie go zbudowac.

Wiedz, iz stworzenie projektu jest procesem, na ktory sktada sie kilka etapow.
Zadbaj o to, by kazdy z nich byt wykonany w sposoéb rzetelny. Precyzja w Twoim
dziataniu, bedzie wptywata na jakos¢ realizacji poszczegdlnych faz, co
automatycznie przeniesie sie na efekt koncowy catego przedsiewziecia, jakie
projektujesz.

141



| ETAP - Zdefiniuj zakres projektu

W pierwszym etapie postaraj sie mozliwie starannie okresli¢ przedmiot swojego
zadania. Zdefiniuj cel, do ktérego bedziesz dgzy¢. Okresl podstawowe zatozenia na
jakich oparty zostanie Twoj projekt.

W opracowaniu zatozen projektowych moze pomaéc Citechnika ,,Burzy mézgow”.

Burza mézgow — jest to technika majgca na celu podejmowanie trudnych decyzji
grupowych, badz rozwigzywanie konfliktow w zespole. Tego typu technike mozna
zastosowac rowniez w opracowaniu zatozen projektowych. Burza mozgow ukaze
cato$¢ Twojego projektu w bardziej obrazowej, czytelnejformie.

Do wykonania Burzy mézgoéw potrzebna jest: czysta kartka papieru, mogg Ci sie
przydac takze kolorowe diugopisy, pisaki.

Na srodku kartki napisz cel Twojego projektu. Cel moze byé okreslony w formie
jednego stowa, zdania, kilku zdan — wszystko zalezy od Ciebie. By podkresli¢ jego
istote mozesz uzy¢ grubej czcionki, koloru, obramowania.

Nastepnie zdefiniuj gtéwne zatozenia projektowe, ktére doprowadzg Cie do
osiggniecia ustalonego juz celu. Zadaj sobie pytania: Co juz mam by osiggnac cel?,
Jakich dziatan musze sie podjac, by osiggna¢ cel? Umiesc wszystkie odpowiedzi na
zadane sobie pytania dookota wypisanego celu projektu. Nie przejmuj sie formg
odpowiedzi na pytania, pisz to co przychodzi Ci w danym momencie do gtowy.
Mozesz umieszczaé tutaj wszelkie swobodne skojarzenia zwigzane ze sposobami
osiggniecia celu projektu. Pofgcz liniami wypisane odpowiedzi z ustalonym celem.
Tak utworzona mapa w duzym stopniu powinna utatwi¢ Ci opracowanie planu, ktéry
jest kolejnym etapem budowania projektu.

Burze mézgow mozna wykonacé takze przy uzyciu programéw komputerowych, np.
Microsoft Visio, wybierajgc zaktadke ,Diagram burzy mézgéw”. Diagram, ktory
stworzysz powinien wyglada¢ podobnie jak na rysunku ponizej. Oczywiscie liczba
Twoich odpowiedzi na zadane pytania nie jest ograniczona liczbg pdél na
wskazanym przyktadzie. Pamietaj, ze im wiecej bedziesz mie¢ pomystow, tym
lepiej.

[@ Co musze zrabic, by asiggngc cel? J [G‘D Co juz marm, by osiganad cel? J
/"_“x__.

Rys. 129. Przyktadowy wyglad Diagramu burzy mézgow. Diagram opracowano przy
uzyciu programu Microsoft Visio
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Cwiczenie 1

1. Przygotuj kartke papieru i pisak .

2. Wymys$l sobie jakis cel i napisz go na Srodku kartki. Pamietaj, Ze moze on
dotyczyc¢ wszystkich obszarow Twojego zycia. Moze wspaniate wakacje na
obozie survivalowym, moze poprawa wynikbw w nauce, moze wreszcie
wymarzony przez Ciebie zawdd, jaki chcesz wykonywac w przysztoSci. Nie

troszcz sie o to, czy postawiony cel w tej chwili wydaje sie realny, czy moze
brak Ciwiary, Ze mozesz go osiggnac. Wierz nam, wiara potrafi czynic cuda.

3. Wpisz wokét swojego celu wiele odpowiedzi na pytania: Co juz mam by
osiggngc cel?, Jakich dziatan musze sie podjgc, by osiggngc¢ cel? Nie
przejmuj sie uktadem graficznym, ale staraj sie o czytelno$¢ zapisow.
Pamietaj takze, ze nie nalezy hamowac swojej fantazji. Wypisuj wszystko,
co przychodzi Ci do gtowy.

4. Podziel sie swoimi pomystami z kolezankami i kolegami. Zobacz jak wiele
ciekawych i oryginalnych pomystow potraficie wymysSlIic.

Il ETAP - Stwérz szczego6towy plan

Planowanie dziatan jest bardzo istotnym elementem w czasie tworzenia projektu.
Mozna uzna¢, ze dobry projekt bez sporzadzonego planu dziatan, nie istnieje. Od
tego jak utozysz plan swoich prac zaleze¢ bedzie powodzenie Twojego projektu.
Planowanie jest zadaniem bardzo odpowiedzialnym, ktére pozwoli Ci w uporza-
dkowany sposoéb dojs¢ do zamierzonych celow.

By utatwi¢ sobie opracowanie planu projektu, mozesz odpowiedzie¢ na pytania:

Jak chcesz zrealizowac¢ dany projekt?

lle czasu zajmie Cijego realizacja?

Czy masz odpowiednie zasoby do realizacji projektu?
Co musisz zrobi¢ by zapewni¢ sobie sukces?

W utworzeniu szczegdtowego planu projektu powinna pomdc Ci takze realizacja
pieciu nastepujacych zadan.

Najlepiej umiesc realizacje poszczegodlnych krokow w tabeli wykonanej recznie lub
przy pomocy programu Microsoft Excel. Bardzo przydatnym programem do
opracowywania planu projektu jest takze Microsoft Office Project. Ponizej przedsta-
wiamy przyktadowa forme tabeli.
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Nr Nazwa Czas Data Data Poprzednie Osoby
zadania zadania trwania rozpoczecia | zakonczenia zadanie odpowiedzialne
1.
2.
3.
4.
5.
6.
7.

Tabela. 1.1 Przyktadowa tabela do opracowania planu projektu. Tabele wykonano
przy uzyciu programu Microsoft Excel

Podziel projekt, ukaz go w postaci zhierarchizowanej listy prac, ktére muszg by¢
wedtug Ciebie zrealizowane w projekcie. Wprowadzenie numeracji utatwi Ci
wykonanie dalszych punktéw. W tym kroku mozesz wykorzysta¢ dziatania, ktore
byly przez Ciebie wymienione juz we wczesniej opracowanej ,Burzy mézgow’.
Jezeli nie sg one wystarczajgco jasno okreslone — powinienes je doprecyzowac.
Proponujemy, bys$ zaproponowang tabele wykonat w programie Microsoft Excel lub
innym, bezptatnym programie np. LibreOffice Math (wszystko zalezy od tego, jaki
program — arkusz kalkulacyjny masz zainstalowany w komputerze, z ktérego
aktualnie korzystasz).

Podziel kazdg z wymienionych czynnosci na zadania do wykonania i zapisz w tabeli
ile zajmg one czasu. Ustal kolejnos¢ wykonywania zadan, oraz zadecyduj, ktére
zadania bedzie mozna wykonac¢ dopiero po zakonczeniu innych.

Majac juz wypetniong tabele narysujemy teraz diagram Gantta. Jest to diagram
znacznie utatwiajgcy organizacje pracy w czasie, bedgc jednoczesnie fatwym do
wykonania. Przygotuj kartke w kratke lub nowy arkusz kalkulacyjny. Zatoz, ze jedna
kratka w wierszu odpowiada danej jednostce czasu (np. jedna kratka — jedna
godzina). Narysuj wszystkie zadania kiére mozna wykonac¢ bez zadnych zadan
poprzedzajacych zamalowujac tyle kratek w wierszu, ile przydzielite$ im godzin w
tabeli, zaczynajgc od pierwszej kolumny. Zadania ktére wymagajg ukonczenia
wczesniej czegos innego narysuj od miejsca w ktérym skonczytes zamalowywac
komorki dla zadania poprzedzajgcego. Teraz juz wiesz ile powinien trwa¢ Twdj
projekt!

Przyktadowa tabela i diagram Gantta znajdujg sie na stronie 150.
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Pamietaj, ze z kazdym zadaniem zwigzane sg okreslone zasoby. Postaraj sie je
wykorzystac, w sposoéb racjonalny, tak by nie przecigzac czesciz nich.

Jezeli masz wykonane wyzej wymienione etapy krok po kroku, oznacza to, ze
umiesz juz samodzielnie opracowa¢ diagram Gantta. Jest to bardzo przydatna
umiejetnos¢, dzieki ktérej nauczysz sie nie tylko planowac¢ projekt, czy
przedsiewziecie, ale tez umiejetnie zarzgdza¢ swoim czasem, czy codziennymi
czynnosciami, by byly wykonane dobrze i punktualnie.

Il ETAP — Rozpocznij realizacje planu

Po opracowaniu planu projektu, mozesz przejs¢ do realizacji wymienionych przez
siebie zadan. Jezeli w danym projekcie okreslona grupa ludzi jest Tobie podlegta, na
tym etapie powinienes$ przydzieli¢ poszczegdélnym osobom konkretne zadania do
wykonania.

IV ETAP — Monitoruj i kontroluj postepy prac nad projektem

Podczas realizacji zaplanowanych zatozen projektu, bardzo waznym jest, by na
biezaco obserwowac¢ ich postep. Stata kontrola pozwoli Ci na szybkie
identyfikowanie pojawiajacych sie btedoéw i eliminowanie ich z projektu. Dzieki
Twojej obserwacji projekt bedzie miat bardzo duze szanse na to, ze zakonczy sie
zgodnie z wczesniej zaplanowanym, pozytywnym skutkiem.

W zdefiniowaniu probleméw w projekcie moze pomoc Ci diagram Ishikawy (tzw.
diagram przyczyn i skutkdw). Narzedzie to oparte jest na graficznym przedstawieniu
powigzanych ze sobg przyczyn, ktére w efekcie powodujg okreslony skutek.
Diagram ten czesto stosowany jest w pracy zespotowej, kiedy wazne jest
znalezienie rozwigzania danego problemu.

Diagram Ishikawy ksztattem przypomina rybig 0$¢, dlatego tez zamiennie mozemy
nazywac¢ go diagramem rybiej osci bgdz diagramem ryby. Diagram ten mozesz
wykorzystac nie tylko do identyfikacji nowych przyczyn powstatego problemu. Rybia
08¢ przypomina Ci takze o przyczynach zaistniatego btedu, ktére musisz stale
kontrolowac, by Twoj projekt zakonczyt sie sukcesem.

Jak rozwigzac¢ powstaty btad, przy uzyciu diagramu Ishikawy?

1. Zidentyfikuj problem, okresl go mozliwie precyzyjnie. Mozesz w tym celu
skorzystac¢ z techniki ,burzy mézgow”.

2. Okresl gtébwne grupy przyczyn, kidére wplywajg badz moga wptywaé na
powstawanie problemu. Na tym etapie mozesz skorzysta¢ z metody 5M,
ktorg opisujemy ponizej badz utworzy¢ inne grupy przyczyn wedtug
wiasnego uznania.
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Zadanie Jednostka czasu
Zadanie poprzedzjgce 1 2 3 4 5 6 7 8

A
B A
C
D C
E
F E
G
H G

Tab. 1.2 Przyktadowy diagram Gantta

Po zamalowaniu poszczegolnych kratek ukazg Ci sie relacje pomiedzy
poszczegdlnymi czynnosciami. Bedg one tworzyty swoisty ciag, sie¢ powigzanych
ze sobg czynnosci. Zaleznosci pomiedzy dziataniami mogg by¢ nastepujgce:

Zakonczenie — Rozpoczecie (ZR) - czynnos¢ nastepujgca moze rozpoczg¢ sie
dopiero po zakonczeniu czynnosci poprzedzajacej (zadanie B moze sie rozpoczaé
po zakonczeniu zadaniaA).

Rozpoczecie — Rozpoczecie (RR) — czynno$¢ nastepujgca moze rozpoczgc sie
dopiero po rozpoczeciu czynnosci poprzedzajacej (zadanie D moze sie rozpoczac
razem z zadaniem C).

Zakonczenie — Zakonczenie (ZZ) — czynno$¢ nastepujgca moze zakonczy¢ sie
dopiero po zakonczeniu czynnosci poprzedzajgcej (zadanie F moze sie zakohczy¢
wraz z zadaniem E).

Rozpoczecie — Zakonczenie (RZ) — czynnos$¢ nastepujaca moze zakonczy¢ sie
dopiero po rozpoczeciu czynnosci poprzedzajgcej (zadanie H moze sie zakohczy¢
po rozpoczeciu zadania G).

Jezeli pomiedzy czynnosciami wystapi jakakolwiek z opisanych zaleznosci, mozesz
przypisacim podane skroty.

Utworz harmonogram, kazdej z czynnosci przypisz odpowiednig date/czas
rozpoczecia i zakonczenia. Ustal takze date/czas rozpoczecia i zakonczenia catosci
projektu. Wszystkie dane umiesc¢ w pierwszej opracowanej tabeli.

Utworz Sciezke krytyczna, okresl zbiér zadan wyznaczajacych najkrotszy termin
realizacji projektu.
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Tab. 1.3 Tabela dla przyktadowego projektu

Nr Nazwa Czas Data Data Poprzednie Osoby
zadania| zadania trwania rozpoczecia | zakonczenia zadanie |odpowiedzialne

1. A 2 dni 3 Marca 5 Marca Jan

2. B 4 dni 6 Marca 9 Marca 1 Jan

3. C 5 dni 6 Marca 10 Marca 1 Mateusz

4. D 1 dzien 11Marca 11 Marca 2,3 Mateusz

5. E 8 dni 12 Marca 19 Marca 4 Mateusz

6. F 5 dni 12 Marca 16 Marca 4 Jan i Mateusz

7. G 7 dni 20 Marca 26 Marca 5 Jan i Mateusz

Diagram Ganta dla tabeli powyzej (na czerwono zaznaczono sciezke krytyczna).
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V ETAP - Zamknij projekt

Na tym etapie powinienes$ w sposéb jawny i otwarty poinformowac pozostate osoby
uczestniczace w projekcie o jego zakonczeniu. Wazne jest takze dokonanie oceny,
podsumowanie catosci przedsiewziecia oraz opracowanie odpowiedniej dokumen-
taciji.

Dokumentacja projektowa
Aby zamkngé projekt zgodnie z wczesniej opracowanymi etapami powiniene$
przygotowac odpowiednig dokumentacje projektowa. Za chwile dowiesz sie czego
dotyczy dokumentacja i w jaki sposob powinienes jg opracowad.
Dokumentacja projektowa jest zbiorem wszystkich najistotniejszych informacji
zwigzanych z realizacjg danego projektu. Dzieki niej osoba, ktéra nie byta od
poczatku zaangazowana w projekt, moze w tatwy i szybki sposob zapoznac sie
ztematem zadania, czy zakresem jego realizacji. Tego typu dokumenty w znacznym
stopniu usprawniajg takze mozliwo$¢ zarzadzania przedsiewzieciem. O tym,
z jakich informacji bedzie sktada¢ sie dokumentacja projektowa decyduje specyfika
projektu oraz osoba w gtownej mierze za niego odpowiedzialna — kierownik
projektu.
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Jak opracowa¢ dokumentacje projektowa?

Na poczatku zastandw sie jakie informacje chciatbys uwzgledni¢ w Twojej
dokumentacji projektowej — pomysl nad sprecyzowaniem tematu, okresleniem
zakresu 0s6b za niego odpowiedzialnych. Pamietaj, ze tego typu dokument ma
dostarcza¢ Ci najwazniejszych informacji o realizowanym przez Ciebie zadaniu.
Wszystkie najwazniejsze wedtug Ciebie informacje umie$¢ na kartce papieru
(mozesz tez opracowac¢ dokumentacje przy uzyciu komputera), tak by przypominaty
forme szablonu dokumentu. Ponizej przyktadowy wzér dokumentacji projektowe;.

DOKUMENTACJAPROJEKTOWA (PRZYKLD)

Temat projektu:

(imie i nazwisko)
Osoby uczestniczace:

Data rozpoczecia:
Data zakonczenia:
Realizowane czynnosci:

Wykaz zatacznikow: (rysunki, tabele, grafy, itp.)
Data opracowania dokumentac;ji:
Dokumentacje opracowat:
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DOKUMENTACJAPROJEKTOWA (PRZYKLD II)

INSTRUKCJA PROJEKTU
|. Temat projektu
ll. Cel(e)

1) ettt ettt et eee e eer e

IV. Zrédta, z ktérych mozna skorzystac:
Ludzie (kto?)

0T L= R USPPUPPTR PPN
V. Terminy konsultacji z nauczycielem

Grupa I. Termin KONSURAC]H .....covveeeiiiiiiiiiiiiiieeeeeee e
Grupa Il. Termin konsultacji ............ooovviiiiiiiiiiiiicicee e

VI. Termin prezentacji ........cccooooiiiiiiiiieeeeeee e
VII. Jak przedstawimy efekty naszej pracy?

VIII. Co bedziemy brali pod uwage przy ocenie?Autorefleksja:

Dziatania dobre ...
Dziatania wymagajace POPraWy ............ceeeeeeieeieeaeereiiiiisaeeeeeeeeeee



USTALENIE ZASAD PRACY W ZESPOLE
1) Kto bedzie liderem (przewodniczacym) zespotu? ........oooovveeiveeeiiiniineannn.

5) Gdzie i w jakim czasie bedg odbywalty sie spotkania naszego zespotu
(dotyczy to spotkan pozalekcyjnyCh)? ...

6) Jakie zasady bedg obowigzywaty w naszej grupie, aby dobrze nam sie
PrACOWRI0O? ..o ettt

PODZIAt. ZADAN W ZESPOLE:

= o 1= 01 SRR
Co jest do tego POtrZeEbNE? ......coov i
KEO 1O ZIODI? ..
Kiedy zostanie WYKONANE? ........oooii oo
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Misja 27. Jak efektywnie pracowa¢ w zespole?

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
» charakteryzowac role cztonkéw zespotu,
» skutecznie komunikowac sie z cztonkami zespotu,
« aktywnie uczestniczyé w pracach zespotu,
» efektywnie wspotpracowac w zespole,
« przyjmowac na siebie odpowiedzialnos¢,
. przejawiaétwoércze myslenie,
- planowaciorganizowac prace swojg i innych uczniéw w grupie,
« zbieraéiselekcjonowac informacje.

Zauwaz, ze...

Praca zespotowa jest podstawowa, a zarazem wyzszg forme organizaciji
pracy. Polega na powierzeniu okreslonej grupie oséb czynnosci lub operacji
wydzielonych z proceséw pracy. Prace zespotowg cechuje przede

wszystkim wspétdziatanie wykonawcdw - wspotpraca, udzielanie sobie
pomocy, petnienie réznych funkcji i zbiorowa odpowiedzialnos¢ za wyniki
pracy. Staje sie koniecznos$cig, gdy nie mozna rozdzieli¢ zadan miedzy
indywidualnych wykonawcéw, wtedy gdy proces ma charakter ciggty, kiedy
ilos¢ pracy przekracza mozliwosci jednej osoby lub istnieje duza
wspotzalezno$c¢ realizowanych zadan.

Czas teraz bys dowiedziat sie czym jest zespdt, na czym polega praca zespotowa.
Zdobedziesz wiedze o tym jak zbudowac zespot oraz jakie role petnig wchodzacy
w jego sktad cztonkowie.

Zespot — jest to grupa odpowiednio dobranych ludzi, ktérzy majg w niej petnic
wzajemnie uzupetniajgce sie role i wchodzi¢ ze sobg w aktywne zaleznosci.
Przyktadem zespotu moze by¢ druzyna pitkarska, obstuga restauracji czy zespot
muzyczny.

Praca zespotowa ma istotne znaczenie w kierowaniu projektami, rozpoczynaniu
nowych przedsiewzieé czy podejmowaniu strategicznych decyzji.

Jak zbudowaé¢ zesp6t?

Aby zespdt moégt ze sobg wspodtpracowac najpierw nalezy go w odpowiedni sposob
stworzy¢. Warto wspomnie¢, iz za budowanie zespotu odpowiadaé¢ moze dyrektor,
przywddca, czy nawet jeden z cztonkéw przysztego zespotu. W budowaniu zespotu
wyrozni¢ mozemy nastepujace etapy:
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1. Okreslenie celu, dla ktérego realizacji zespot musi by¢ powotany. Cel moze
by¢ jeden lub kilka w zaleznosci od ztozonosci projektu.

2.Zebranie dostatecznej liczby kandydatéw, odpowiednich pod wzgledem
posiadanych umiejetnosci, talentow i predyspozycji do petnienia
okreslonych rél w zespole.

3. Przydzielenie rél poszczegdlnym cztonkom zespotu. Wazne jest, by kazdy
z cztonkow zespotu byt mozliwie jak najlepiej dopasowany do okreslonego
zadania. Jezeli kazdy cztonek zespotu bedzie wykonywat prace, ktore lubi i
w ktérych jest naprawde dobry — praca zespotu bedzie duzo bardziej
efektywnailepsza jakosciowo.

4.Opracowanie stylu realizacji catego projektu. Okreslenie taktyki dziatan
niezbednych dla danego przedsiewziecia musi odbywac sie przy udziale
wszystkich cztonkow zespotu. Na tym etapie zatozyciel nie moze
samodzielnie podejmowac decyzji, bez uprzedniej konsultacji z pozostatymi
cztonkami zespotu. Przywddca moze rozpoczynaé dyskusje, ukierunkowac
ja na odpowiednie tory. Liczy sie tutaj kreatywnos$¢ cztonkdw zespotu, ich
pomystowos¢ i che¢ do dziatania. Dzieki wspotpracy tworzony jest plan
dziatania, ktory bedzie wykorzystywany prze zesp6t do realizacji projektu.

Role czionkéw zespotu

Mowigc o zespole nalezy wspomnie¢ o rolach w nim petnionych przez jego
poszczegoélnych czionkdéw. Musisz wiedzieé, ze cechy Twojego charakteru,
zachowania w grupie, czy cechy emocjonalne majg istotny wptyw na to, w jakiej roli
najlepiej odnajdziesz sie pracujgc w zespole.

Mozna wyrdzni¢ nastepujace role cztonkoéw zespotu:

Wdrozeniowiec — stanowczy i zawsze opanowany. Ten typ cztonka zespotu dziata
energicznie, nie zniecheca sie porazkami. Jest to osoba, ktéra ceni sobie sztywne
reguty dziatania, jest mato elastyczna, gubi sie w chwili nagtej zmiany planéw.

Badacz zrédet — sympatyczny i towarzyski. Osoba petnigca te role w zespole
wzbudza sympatie od pierwszego wejrzenia, ma wiele rozlegtych kontaktéw
z osobami z poza grupy, w ktérej pracuje. Dzieki takiemu czionkowi zespot
chroniony jest przed stagnacjg i zamknieciem sie na otoczenie.

Koordynator — dominujacy i stanowczy, dusza towarzystwa. Taki cztonek zespotu
jest Swietnie zorganizowany, potrafi wyjasnic cele i ustali¢ porzadek prac. Osoby
tego typu lubig dominowac, lecz w sposéb spokojny.

Lider — impulsywny i dominujacy. Osoba, ktdra nadaje sie na te role w zespole jest
gotowa do rzucania wyzwanh i ich realizowania. Utozsamia sie z zespotem,
przewodzi realizacji zadan.
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Tworcal/lndywidualista — bardzo inteligentny i kreatywny, wrazliwy na krytyke.
Osoby tego typu inicjujg nowe pomysty w zespole, lubig oryginalne rozwigzania.

Analityk —bardzo inteligentny i stanowczy. Taki cztonek zespotu jest zawsze

powaznym, zdyscyplinowanym introwertykiem. Potrafi trzezwo analizowac sytuacje
zespotu, bgdz problemy z jakimi sie on boryka.

Cztonek druzyny — wrazliwy, sympatyczny, dobry stuchacz. Osoba petnigca te role
w zespole wzbudza powszechng sympatie, jest lojalna wzgledem pozostatych
cztonkow zespotu. Potrafi skutecznie tagodzi¢ konflikty, bardzo dobrze komunikuje
sie zinnymi i nie lubi konfrontaciji.

Detalista — zdyscyplinowany i niespokojny introwertyk. Rola tego typu moze by¢
petniona w zespole przez osoby, ktére lubig koncentrowac sie na szczegdtach.
Detalista nie lubi osob niedbatych, sam musi sprawdzi¢ kazdy element
realizowanego zadania.

Specijalista — introwertyk, ekspert w swojej dziedzinie. Obecnos¢ takich oséb
w zespole znacznie zwieksza jego mozliwosci rozwojowe. Specjalista jest w petni
skoncentrowany na swojej wiedzy i umiejetnosciach, nie interesuje sie pozostatymi
cztonkami zespotu, wie ze jest najlepszy w tym co robi.

Musisz wiedzie¢, iz wiasciwe zbudowanie zespotu, czy przydzielenie odpowiednich
os6b do konkretnych zadan nie gwarantuje tego, ze zespot bedzie funkcjonowat
zawsze sprawnie i bez zarzutéw. W pracy zespotowej mogq wystgpi¢ réznego
rodzaju konflikty, problemy, ktére z kolei nalezy umiejetnie rozwigzywac.
W kolejnym rozdziale dowiesz sie jak rozwigzywac konflikty. Zanim jednak pojawig
sie one w zespole, warto stosowac¢ okreslone narzedzia, za pomocg ktérych
bedziesz moégt skutecznie zapobiegac ich powstawaniu. Wykorzystanie opisanych
ponizej narzedzi w znacznym stopniu poprawia jakos¢ komunikacji w zespole,
sprawia, iz zesp6tjednoczy sie i wspolnie dazy do realizacji wyznaczonych celéw.

Narzedzia pracy zespotowej
|- Burzamézgow

Narzedzie, ktére w pracy zespotu pozwala w krétkim czasie wygenerowac duzg
ilo§¢ pomystow czy rozwigzan na dany problem. Dzieki zastosowaniu tego typu
metody zespdt ,uczy sie” komunikacji bez zaktdécen. W zespole tworzg sie relacje
wzajemnego zaufania, sympatii. Zesp6t dobrze sie bawigc, jednoczes$nie integruje
sie. Podstawowe zasady najakich oparte jest narzedzie burzy mézgow to:

Wszystkie pomysty, skojarzenia sg dobre (nawet te najbardziej szalone)!
Zaden pomyst nie jest oceniany!
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Il - Opracowany system rozwigzywania probleméw i podejmowania
decyzji

Narzedzie to opiera sie na realizacji kilku etapéw. Pierwszym z nich jest
zdefiniowanie problemu. Waznym jest, by kazdy z czionkow zespotu w taki sam
sposob interpretowat dany problem. W kolejnym etapie osoby w zespole dzielg sie
ze sobg informacjami na temat podtoza problemu. Etap trzeci to przedstawienie
pomystéw, ktory opiera sie na wykorzystaniu techniki burzy mézgoéw. Czwarty etap
to pomysty grupowe. Jedna lub dwie osoby powinny uporzadkowaé efekty
przeprowadzonej wczesniej burzy mozgéw. Etap piaty to wybor pomystéw, gdzie
zespotwybiera najlepsze rozwigzanie danego problemu.

Il - Planowanie zadan

Jest to technika przydatna w sytuacji, gdy zespét pomimo tego, iz rozwigzuje
problemy, nie dostrzega zadnych pozytywnych efektéw swych dziatan.
Zastosowanie tego typu narzedzia pozwala na przypisanie konkretnym osobom,
konkretnych zadan do wykonania. By planowa¢ zadania zespotu mozesz
wykorzysta¢ ponizszg tabele.

Cel nadrzedny:

Osoba Termin Oczekiwana pomoc

Zadanie odpowiedzialna realizacj ze strony zespotu

Tab. 1.3 Przyktadowa tabela do planowania zadan dla poszczegdinych cztonkéw
zespotu.

Podczas stosowania techniki planowania zadan musisz zapamietac, iz nie mozesz
przypisac¢ nikomu zadania, dopoki dana osoba nie zgodzi sie podja¢ jego realizaciji,
zadanie musi by¢ opisane w sposoéb jasny i czytelny a zespdt musi uzna¢ dane
zadanie za godne uwagiiprac.

IV -,,Gadajaca sciana”

Narzedzie to jest srodkiem wewnetrznej komunikacji w zespole. Polega na
przylepieniu do $ciany / tablicy duzego arkusza papieru, na ktérym mozna
swobodnie przedstawia¢ informacje na temat czionkéw zespotu, osiggniec,
realizowanych zadan, zamiaréw czy watpliwosci.
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Cwiczenie 1

Czas by podjgc probe wecielenia sie w postac prawdziwego inzyniera, przed ktérym,
nie lada zadanie. Wspotdziatajgc w zespole bedziesz teraz .tworzy¢ co$, co
dotychczas nie zostato stworzone”, ,odkrywac co$, co dotychczas nie przykuwato
uwagi”, lub po prostu postarasz sie ukazac¢ znany problem w innym Swietle. Czyli,

mozna powiedzie¢, DO PRACY.

Z wczesniejszej lekcji, wiesz jak dobrze zaplanowac wykonanie zadania, te zajecia
pomogty Ci zrozumiec, ze w zespole tkwi sita. Jak sie domyslamy, nie stworzyliscie
jeszcze zespotow, ktére bede na kolejnych lekcjach pracowac¢ nad jednym
pomystem — projektem. Nie mecie jeszcze zapewne pomystu na Swoj
niepowtarzalny projekt. Diatego majgc juz wiedze dotyczgcg pracy grupowej
stworzcie teraz zespoty 3-4 osobowe, ktére na kilku nastepnych zajeciach bedq
pracowac razem po to, by osiggngc¢ sukces w postaci dobrze przygotowanego
a hastepnie przekonywujgcego zaprezentowania projektu.

Zanim, stworzone zespoty opracujg projekt do wykonania, proponujemy Wam
kolejne c¢wiczenie, ktérego zadaniem bedzie stworzenie Wam (zespotom)
sposobnoscido jeszcze blizszego poznania sie.

Cwiczenie 2

Przygotujcie mate karteczki, rozdajcie po jednej dla kazdego cztonka zespotu. Niech
kazdy wpisze na karteczce swoje imie i ztozy jq tak, by imie nie byto widoczne.
Zbierzcie karteczki do pudetka, kubka i wymieszajcie je. Nastepnie postawcie
pudetko z karteczkami na tawce — niech kazdy cztonek zespotu wybierze po jednej
karteczce. Jezeli okaze sie, ze wybrate$ karteczke ze swoim imieniem — zwin jg
i wrzu¢ z powrotem do pudeftka, losuj jeszcze raz. Po zakoniczeniu losowania niech
kazdy przygotuje czystg kartke papieru.

Kolejny etap ¢wiczenia polega na tym, by kazdy cztonek zespotu narysowat na
kartce twarz lub sylwetke osoby, ktérq wylosowat. Gdy wszyscy skoriczg rysowac
wybrane przez siebie osoby, zespot powinien zebrac sie (najlepiej usigdzcie
w okrequ) i niech kazdy po kolei pokazuje swoje dzieto. Zadaniem reszty zespotu
jest odgadniecie kogo ,artysta” miat na mysli. Cwiczenie to w duzym stopniu
zintegruje Wasz zespotijednoczesnie przyniesie Wam wiele radoSci.

Cwiczenie 3

Przygotujcie karteczki i przybory do pisania. Rozdajcie po jednej kartce dla kazdego
cztonka zespotu. Zadaniem kazdego ucznia jest napisanie ,autoreklamy”, tzn.
opisac siebie jako najlepszego cztonka zespotu projektowego, w ciggu 3-5 minut. Po
napisaniu nauczyciel zbiera kartki, miesza je i odczytuje na gtos napisany tekst
reklamy. Zadaniem uczestnikow zabawy jest odgadniecie, kto napisat ktory tekst.
Pamietaj by w tekscie nie umieszczac¢ swojego imienia, a jedynie opis, ktéry bedzie
charakteryzowat Ciebie i Twoje umiejetnosci.
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Cwiczenie 4

Teraz przyszedt czas, by podjgC decyzje dotyczgcg Waszego projektu. Pomyst
moze dotyczy¢ zagadnienn poruszanych dotychczas na zajeciach poSwieconych
mechatronice, moze takze dotyczyc¢ innych problemoéw, pamietajcie jednak, jesli nie
bedziecie ,tworzy¢” nowego robota, mozecie zaplanowac¢ kampanie reklamowag juz
wczesniej przez Was stworzonego ,dzieta”. Mozecie takze opracowac biznesplan.
Pamietajcie jednak by pomyst byt dla Was ciekawy i godny posSwiecenia mu
Waszego zapatu i pracy.

Pojawiajgce sie pomysty uzgadniajcie w zespole, mozecie takze skonsultowac je z
nauczycielem. Kiedy juz pomyst na projekt zostat uzgodniony, rozpocznijcie
planowanie go, wazne jest takze stworzenie dokumentacji projektowej. Podzielcie
miedzy siebie zadania i sukcesywnie je realizujcie. Zastanowcie sie, jakie role
przyjmg poszczegoini cztonkowie zespotu. W trakcie pracy pojawia¢ sie bedg
trudnosci. O niektorych juz pisaliSmy, o innych pisa¢ bedziemy w dalszej czeSci
podrecznika.
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Misja 28. Jak efektywnie komunikowa¢ sie w zespole?

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
» skutecznie komunikowac sie z cztonkami zespotu,
« wskazywac konstruktywne sposobu rozwigzywania konfliktow,
« aktywnie uczestniczyé w pracach zespotu,
» efektywnie wspotpracowac w zespole,
« przyjmowac na siebie odpowiedzialnos¢,
. przejawiaétwoércze myslenie,
- planowaciorganizowac prace swojg i innych uczniéw w grupie,
« zbieraéiselekcjonowac informacje.

Zauwaz, ze...

Niewerbalnym jezykiem ciata odgrywamy nasz stan emocjonalny. Ponize;j
ukazano kilka przyktadow komunikacji niewerbalnej wraz z ich opisem.

Podnoszenie jednej brwi = zwatpienie
Pocieranie nosa = zdziwienie

Zakfadanie ramienia na ramie = izolacja, ochrona

Wzruszanie ramionami = obojetnos¢

Oczywiscie nie musisz zgadzac sie z podanymi znaczeniami wymienionych
gestéw. Nie mozesz jednak zaprzeczy¢, iz jezyk ciata wzbogaca, a czasami
tez komplikuje ustne komunikowanie sie.

Wiesz juz, ze zespdt jest zbiorem odpowiednio dobranych osob, ktére ze sg
wspotpracujg. Aby efekty tej wspotpracy byly korzystne dla obu stron relacji,
konieczna jest umiejetnos¢ komunikacji. Dowiesz sie zatem teraz jak skutecznie
porozumiewac sie z zespotem, nauczysz sie efektywnie w nim pracowac. Ponadto
poznasz techniki efektywnej komunikacji interpersonalne;j.

Komunikacja to wymiana informacji pomiedzy nadawcg a odbiorcg, przy uzyciu
danego kanatu informacyjnego. Komunikacja powinna obejmowac¢ nie tylko
przekazywanie znaczen, ale réwniez ich zrozumienie.

Aby jasniej zaprezentowaé Ci niniejszy proces, opiszemy go na przyktadzie relacji
Nauczyciel (NADAWCA) — Uczen (ODBIORCA). Najpierw w gtowie nauczyciela
pojawia sie pomyst dotyczacy realizacji jakiego$ projektu. Nauczyciel stara sie
odpowiednio zakodowa¢ pomyst na jezyk zrozumiaty i czytelny dla ucznia.
Informacja moze by¢ przez niego przekazana do odbiorcy mowa, pismem, gestami.
Kanat informacyjny jest srodkiem, przez ktéry dana informacja wedruje. Odbiorca,
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czyli uczen jest adresatem komunikatu nadawanego przez nadawce. Aby uczen
mogt odebra¢ komunikat, wczesniej musi przetozy¢ go na postaé dla siebie
zrozumiatg (dekodowanie). W koncowym etapie prawidtowego procesu komu-
nikacji powinno nastagpic¢ sprzezenie zwrotne, czyli upewnienie sie czy obie strony
relacji zrozumiaty dany komunikat w ten sam sposaéb.

Sposoby komunikaciji

Wiesz juz czym jest komunikacja oraz na czym opiera sie proces komunikacji. Warto
zapoznac sie ze sposobami komunikacji.

Osoby pracujace ze soba w zespole moga przekazywac sobie informacje na trzy
mozliwe sposoby:

Komunikacja ustha — zaliczamy do niej wszelkiego rodzaju przeméwienia,
formalne i nieformalne rozmowy, dyskusje, plotki, pogtoski. Zaletg tego typu
komunikaciji jest to, iz Nadawca moze otrzymac¢ odpowiedz od Odbiorcy na dany
komunikat w bardzo krétkim czasie. Ponadto jezeli Odbiorca informaciji nie jest
pewny, czy dobrze zrozumiat jej tre§¢ ma mozliwos¢ bezposredniego skorzystania
ze sprzezenia zwrotnego, ktére pozwoli obu stronom komunikacji ustali¢ btad i
wprowadzi¢ poprawki w zrozumieniu przekazanych tresci.

Warto zapamietac, ze ten sposéb komunikacji posiada jedng podstawowg wade.
Komunikacja ustna jest mato efektywna w chwili, gdy informacja musi przejs¢ przez
bardzo duzg liczbe osob. Kazda osoba inaczej interpretuje przekazywane jej tresci,
po czym przekazuje je do innych oséb, juz w formie znieksztatconej. Tresé
komunikatu po dotarciu do celu, czesto rézni sie od oryginatu. Ponizsze ¢éwiczenie
ukaze Ci jak informacja moze zmieni¢ sie przechodzac przez wielu réznych
odbiorcow.

Cwiczenie1

Aby cwiczenie miato sens cafy zespot musi wyjs¢ z sali, w ktorej pracuje.
W pomieszczeniu powinna zostac jedna osoba, ktéra wymysli jakg$ historie. Tre$¢
historii najlepiej zapisac, by na koncu ¢wiczenia moc jg skonfrontowac¢ z wersjq
ostatecznq. Historia powinna sktadac sie co najmniej z oSmiu zdan, moze ona
dotyczyc¢ na przyktad organizacji imprezy urodzinowej, organizacji wyjazdu w gory.
Po opracowaniu historii, do sali nalezy zaprosic jednq osobe, ktérej przekazujemy
dang historie. Kolejna osoba zaprasza nastepnag do sali, ktorej przekazuje dalej 6w
historie i tak postepujemy do ostatniej osoby z zespotu. Na koncu cwiczenia
zestawcie wersje historii pierwszej osoby, z wersjg historii osoby ostatniej. Czy co$
sie zmienito?

Komunikacja pisemna — zaliczamy do niej notatki, listy, poczte elektroniczna,
zawiadomienia na tablicy ogtoszen i wszelkie inne formy przekazywania stéw czy
symboli na piSmie. Zaletq tego typu komunikacji jest jego materialnosc
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i sprawdzalno$é. Dany komunikat mozna przechowywacC na czas nieokreslony,
a w razie jakichkolwiek watpliwosci zaréwno nadawca jak i odbiorca ma mozliwosé
wgladu w tre$¢ komunikatu. Ponadto komunikaty pisemne sg zazwyczaj doktadniej
przemyslane, logiczne i jasne, dzieki czemu zmniejsza sie prawdopodobienstwo
btednego zrozumienia tresci komunikatu.

Wada komunikacji pisemnej jest jej czasochtonnos$¢ oraz brak opisanego wczesniej
sprzezenia zwrotnego. W tego typu komunikacji czesto nie mamy pewnosci, czy
odbiorca odczyta tre$¢ komunikatu zgodnie z zamierzeniem nadawcy.

Komunikacja niewerbalna — czyli ruchy ciata, gesty, mimika i wyraz twarzy,
fizyczna odlegtos¢ miedzy nadawca a odbiorcg. Komunikaty niewerbalne rzadko sg
przekazywane przez ludzi w sposéb swiadomy. Sg to zachowania, ktérych cztowiek
czesto nie kontroluje znajdujgc sie w danej sytuaciji.

Cwiczenie 2

Jezyk ciata wzbogaca, a czasami tez komplikuje ustne komunikowanie sie. Wyraz
niewerbalnie nastepujgce komunikaty: zniecierpliwienie, zamkniecie w sobie, chec
uczestnictwa w rozmowie, pewnos$c¢ siebie, zto$¢, ktamstwo, znudzenie, zachec
kogos do mowienia, radosc, itd.

Techniki efektywnej komunikacji interpersonalnej

Jak juz wiesz, komunikacja jest ztozonym procesem, ktérego podstawowym
warunkiem istnienia jest wystgpienie interakcji pomiedzy nadawcg komunikatu
i jego odbiorcg. Poznates rozne sposoby komunikacji, musisz jednak wiedziec, iz
wykorzystanie opisanych wczesniej sposobéw nie gwarantuje efektywne;j
komunikacji pomiedzy uczestnikami omawianego procesu. Aby moc efektywnie
komunikowac sie ze swoimi odbiorcami, zostanie Ci przedstawionych kilka technik
efektywnej komunikacji interpersonalnej. Zastosowanie tego typu metod,
w znacznym stopniu poprawia jakos¢ proceséw komunikaciji miedzy ludzmi.

By skutecznie komunikowac sie z drugg osobg, niezbedne jest dostosowanie sie do
jej werbalnych i niewerbalnych zachowan. Skuteczne porozumiewanie sie wymaga
elastycznosci, co oznacza, ze jesli kontakt z drugg osoba jest nieefektywny, nalezy
zmieni¢ sposéb komunikowania sie z nia.

Podstawowe techniki nawigzania i utrzymania harmonijnego kontaktu
Zrozmowca:

Odzwierciedlenie niewerbalne — to technika, w ktorej upodobniamy swoje
zachowania, do niektérych niewerbalnych zachowanh partnera. Tego typu
zachowanie mozna poréwnac do lustrzanego odbicia. Pamietaj jednak, by druga
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strona nie wiedziata, ze jej zachowania sg przez Ciebie odzwierciedlane. Twaj
partner nie moze mie¢ wrazenia, ze jest nasladowany, czy przedrzezniany!

Odzwierciedlenie moze dotyczyc¢:

* postawy ciata - mozesz delikatnie odzwierciedla¢ sposéb siedzenia twojego
rozmowcy przy stole poprzez odpowiednie utozenie rak, nég czy korpusu
ciata,

« specyficznych gestéw - mozesz subtelnie nasladowac specyficzny ruch
gtowy, rgk swego rozméwcy,

« rytmu oddychania — mozesz dostosowac¢ sie do rytmu oddychania swego
partnera poprzez obserwacje ruchow jego klatki piersiowej, brzucha lub
ramion (odzwierciedlanie rytmu oddychania w najwiekszym stopniu
gwarantuje nawigzanie i utrzymanie harmonijnego kontaktu z partnerem
w rozmowie),

» tonugtosuitempa méwienia—mozesz dobra¢ odpowiednio niskilub wysoki,
subtelny lub gtosny ton gtosu do tonu swego rozméwcy, podobnie mozesz
takze dostosowac szybkie lub wolne tempo moéwienia, ktore bedzie zgodne
ztempem partnera.

Dopasowywanie werbalne — to technika efektywnej komunikacji interpersonalnej
oparta na umiejetnosci dostosowania jezyka swej wypowiedzi do pewnych
elementow jezyka rozmowcy. Jezeli Twoj rozmowca jest typowym wzrokowcem,
lepiej trafia¢ beda do niego stowa opisujace obrazy. W przypadku stuchowcéw —
wazny jest dobdr odpowiednich dzwiekow w jezyku. Warto wiedzie¢, ze czasami
niezbyt poprawne, ale za to plastyczne i dziatajgce na wyobraznie sformutowania sg
o wiele bardziej skuteczne w komunikacji z drugim cztowiekiem anizeli prawidtowo,
oficjalnie sformutowana wypowiedz.

Badz twardy w stosunku do problemu, miekki w stosunku do ludzi —technika ta
opiera sie na zatozeniu, iz nalezy oddzieli¢ cztowieka od powstatego problemu.
Bardzo dobrze sprawdza sie w negocjacjach, poniewaz pozwala uparcie dgzy¢ do
zamierzonych przez siebie celéw, jednoczesnie utrzymujac pozytywne relacje
z partnerem. Skutecznosc tej techniki opiera sie na powigzaniu ataku rozwigzy-
wanego problemu i poparcia drugiej strony biorgcej udziat w negocjacjach. Zgodnie
z tg technikg powinno sie by¢ stanowczym wobec problemu, ale przyjaznym wobec
ludzi.

Skuteczna argumentacja — technika ta bazuje na wykorzystaniu argumentac;ji
w celu przekonania partnera komunikacji do danych pogladéw. Sztuka wtasciwe;j
argumentaciji opiera sie przede wszystkim na tym, by umiejetnie ukaza¢ rozmowcy
okreslone poglady. Nawet jezeli rozméwca nie ma racji, staraj sie ukazaé
niestusznos$¢ jego opinii w taki sposéb, by nie poczut sie urazony. Argumentacja
rzeczowa odnosi sie do logiki, zas emocjonalna — do wyobrazni. Skuteczna
argumentacja opiera sie na rzeczowych, sprawdzonych i utozonych w logiczny
sposob informacjach. Wiasciwa argumentacja nie powinna by¢ tez pozbawiona
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tresci odnoszacych sie do wyobrazni naszego partnera. Emocje typu podziw,
rado$¢, uznanie budujg pozytywne relacje pomiedzy partnerami.

Musisz wiedzie¢, ze skuteczna argumentacja jest kombinacjg tresci opartych na
racjonalnych i emocjonalnych przestankach, ktére odwotujg sie do najbardziej
pozgdanych w danej sytuacji uczu¢ partnera komunikacji.

Podstawowa typologia argumentacji:

» Strategia ,,marchewki” — polega na przedstawieniu odbiorcy korzysci
wynikajacych z podporzadkowania sie sugestiom nadawcy.

» Strategia ,,kija” — polega na przedstawieniu odbiorcy strat, jakie wynikajg
z niepodporzadkowania sie sugestiom nadawcy.

« Strategia ,,zaszczytu” — nadawca dazy do tego, aby odbiorca czut sie
dumny z podporzadkowania sie adresowanym do niego sugestiom.

» Strategia ,,samopotepienia” — nadawca dazy do tego by w odbiorcy
wywotac uczucie wstydu i ponizenia, w chwili gdy unika podporzgadkowania
sie adresowanym wzgledem niego sugestiom.

Dodatkowo:

» argumentacja jednostronna — polega na przedstawianiu wytgcznie zalet
przedktadanej oferty. Skuteczna zwykle wzgledem oséb ktére posiadajg
mniej informacji na temat oferty,

- argumentacja dwustronna — polega na przedstawianiu zalet i wad
przedktadanej oferty. Skuteczna wzgledem oséb zorientowanych w temacie
oferty.

Metafory, przypowiesci, cytaty — to technika, w ktoérej przy uzyciu odpowiednich
przenos$ni, porownan, przypowiesci przekazujemy drugiej stronie wazne (Swiadome
lub podswiadome) wskazowki, ktére mogg doprowadzi¢ do zmiany jego toku
myslenia. Postugiwanie sie cytatami w procesie komunikacji, moze spowodowac,
ze rozmoéwca spojrzy na dang sprawe z zupetnie innej perspektywy. Pod wptywem
stosowanych metafor, przypowiesci odbiorca komunikatu moze nawet zmieni¢
swojg postawe wzgledem nadawcy.

Technika zdobywania sympatii — tego typu technika odnosi sie do umiejetnosci
zdobywania sympatii w kontaktach miedzyludzkich. Dzieki relacjom opartym na
sympatii tatwiej jest nam wywiera¢ wptyw na rozmowce, poniewaz wiemy, ze partner
nas lubi i nie chce straci¢ pozytywnej relacji z nami. Oto trzy podstawowe zasady
zdobywania sympatii, ktére w znacznym stopniu wptywajg na efektywnosc
komunikacji interpersonalne;j:
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Cwiczenie 3

W grupach dwu-osobowych opracujcie przyktadowy dialog/scenke, w ktorej
zaprezentujecie techniki zdobywania sympatii.zo przydatnym elementem jaki
mozesz wykorzystac w prowadzeniu negocjacji.
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Misja 29. Jak efektywnie rozwigzywa¢ konflikty ?

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
» skutecznie komunikowac sie z cztonkami zespotu,
« wskazywac konstruktywne sposobu rozwigzywania konfliktow,
« aktywnie uczestniczyé w pracach zespotu,
» efektywnie wspotpracowac w zespole,
« przyjmowac na siebie odpowiedzialnos¢,
. przejawiaétwoércze myslenie,
- planowaciorganizowac prace swojg i innych uczniéw w grupie,
« zbieraéiselekcjonowac informacje.

Zauwaz, ze...

Konflikt jest zjawiskiem naturalnym nawet w zdrowych, tj. dobrze
funkcjonujacych, organizacjach. Pojawia sie najczesciej tam, gdzie dwie

lub wiecej stron dgzy do sprzecznych lub niezgodnych celéw. Wystgpienie
realnych problemow nie jest jednak konieczne do powstania konfliktu.
Niejednokrotnie wystarczy juz samo przekonanie zaangazowanych stron
owrogim nastawieniu przeciwnika.

W poprzednich misjach opisano zespodt, proces komunikacji. Wiesz juz zatem jak
funkcjonuje zespdt oraz jakie techniki efektywnej komunikacji nalezy w nim
stosowaé. Musisz wiedzie¢, iz proces komunikacji z drugim cztowiekiem jest bardzo
istotny, to wiasnie od niego zalezy czy nasze relacje z innymi ludzmi sg nastawione
nawzajemng wspotprace, czy tez konflikt.

W niniejszej misji dowiesz sie czym jest konflikt, skad biora sie konflikty, jakie mozna
wyrézni¢ style reagowania na konflikt. Poznasz takze techniki rozwigzywania
konfliktow w zespole.

Konflikt — jest to sytuacja, w ktorej wystepuje sprzecznos¢ intereséw, pogladow
stron w niego zaangazowanych, odnos$nie konkretnego problemu czy sprawy.

Przyczyny powstawania konfliktéw

Ponizszy rysunek przedstawia najczestsze przyczyny powstawania konfliktow
w zespole.
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Rys. 130 Przyczyny powstawania konfliktow w zespole.

Musisz widzie¢, iz najczestszym zrodtem konfliktdw miedzy ludzmi jest nieumie-
jetna komunikacja. Wtasciwa wymiana informacji miedzy cztonkami zespotu jest
kluczowym elementem jego wtasciwego funkcjonowania. Jezeli komunikacja
pozbawiona jest sprzezenia zwrotnego, a uczestnicy komunikacji nie upewniajq sie
czy witasciwie zrozumieli przekazywane sobie tresci wowczas rodzi sie konflikt,
ktory nalezy jak najszybciej rozwigzac. Kolejng przyczyng powstawania konfliktow
moze by¢ wptyw kultury na funkcjonowanie zespotu.

Ponadto odgrywanie rol przez poszczegodlnych cztonkéw zespotu moze prowadzic
do nieuczciwych zachowan ich wzgledem siebie. Warto wspomnie¢, iz kazdy
z cztonkdw zespotu ma swoje okreslone potrzeby, do ktérych realizacji sukcesywnie
dazy. W zespole moze dojs¢ do sytuacji, gdzie potrzeby poszczegdlnych cztonkow
réznig sie od siebie, co juz staje sie idealng ptaszczyzng do powstania konfliktu.
Samoocena oraz osobowos¢ kazdego cztowieka w istotnym stopniu okresla, czy
jest on sktonny do konfliktdw czy tez nie. Zespoét jak juz wspominano sktada sie
zroznych ludzi, o réznych charakterach i pogladach, dlatego nie nalezy twierdzic, ze
wszyscy czionkowie bedg zawsze ze sobg zgodni w kazdej kwestii. W pracy
zespotowej powstaje mnostwo sytuacji ,problemowych”, ktére prowadzg do
powstawania konfliktéw, dlatego waznym jest, by umiejetnie sobie z nimiradzic.

Style reagowania na konflikt

Pojawienie sie konfliktu w zespole moze wywotaé rézne reakcje poszczegolnych
jego cztonkow. Styl reagowania na konflikt uzalezniony jest w znacznym stopniu od
indywidualnych cech charakteru i osobowosci kazdego z cztonkéw zespotu.
Mozemy wyréznic nastepujace style:
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Unikanie —jest to styl typowy dla oséb bardzo wrazliwych. Konflikt powoduje w nich
tak silne napiecie emocjonalne i frustracje, ze osoby te gotowe sg z niego
zrezygnowac. Tego rodzaju reakcja na konflikt moze by¢ wywotana przez jakies
negatywne doswiadczenia zwigzane z konfliktem z przesziosci. Ponadto osoby
stosujgce tego typu zachowanie moga po prostu uwazag, iz konflikt jest dla nich
zbedny, ponizajacy i dlatego nie majg zamiaru bra¢ w nim udziatu. Typowe dla tego
stylu reakcje to fizyczne opuszczenie pomieszczenia, w ktérym prowadzony jest
konflikt lub ignorowanie konfliktu, milczenie.

tagodzenie — styl ten opiera sie na dziataniu zgodnym z interesem drugiej strony
konfliktu. Tego rodzaju zachowanie jest typowe dla oséb ulegtych, ktore nie chcg
niszczy¢ pozytywnych relacji z innymi ludzmi, uwazajg konflikt za co$ ztego i mato
konstruktywnego. Osoby te za wszelkg cene beda dazyty do osiggniecia
polubownego rozwigzania konfliktu, nawet jezeli zostanie on zawarty ich kosztem.

Konkurencja — to styl, ktéry charakteryzuje sie podejsciem do konfliktu jako do
wojny, w ktérej jedna ze stron musi pokonacé strone przeciwng. Po wojnie moze by¢
tylko zwyciezca i przegrany, nie ma mozliwosci by byto dwoch zwyciezcow. Ten
rodzaj reagowania na konflikt jest typowy dla oséb zdecydowanych, ktére jasno
i konkretnie okreslajg drugiej stronie konfliktu swe wymagania. To osoby, ktére
gotowe sg zrobi¢ wszystko, by tylko osiggng¢ swoj cel. Podejmowane dziatania to
unikanie kompromisu, przerywanie negocjacji, wywieranie presji na przeciwnikach.

Kompromis — to styl oparty na dgzeniu do porozumienia, ktére zawarte bedzie na
podstawie obopdlnych korzysci, ale i pewnych strat kazdej ze stron konfliktu. Strony
konfliktu to partnerzy, ktérzy sg gotowi do pewnych ustepstw i rezygnacji z czesci
swych intereséw na rzecz wspdlnego dobra. Nie ma tu podejScia wygrany-
przegrany.

Kooperacja — styl oparty na akceptacji celéw drugiej strony konfliktu, bez rezygnaciji
z wiasnych celdw. Jest to podejscie, ktore zaktada, iz zawsze mozna znalez¢ takie
rozwigzanie, ktére bedzie w petni satysfakcjonujgce dla kazdego z uczestnikéw
konfliktu.

Proces rozwigzywania konfliktéw nalezy rozpocza¢ od okreslenia wtasnego stylu
reagowania na nie. Dlatego warto bys zastanowit sie, jaki styl reagowania na konflikt
jest Tobie najblizszy. Jesli bedziesz wiedziat jak jestes$ sktonny reagowaé na dane
sytuacje, dowiesz sie jakie sg Twoje stabe i mocne strony oraz jakie btedy mozesz
popetniaé szukajgc rozwigzan na zaistniate problemy.

Konflikt jako proces

Konflikt mozna poréwnac¢ do procesu, ktéry musi by¢ odpowiednio przygotowany,
a nastepnie przeprowadzony zgodnie z okreslonymi etapami. W ramach konfliktu
wyrézniamy cztery podstawowe etapy.
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Przygotowanie do Zainicjowanie . .
S — Konflikt R
sporu }‘ » interakgji on Wyijscie z kanfliktu

Rys. 131 Konflikt jako proces.

|- Przygotowanie do sporu

Pierwszym etapem procesu konfliktu jest przygotowanie do sporu. W ramach tej
fazy osoby uczestniczace w konflikcie powinny okresli¢ i przeanalizowac wtasny styl
reagowania na konflikt. Wszystkie strony zaangazowane w zaistniaty problem
muszg na tym etapie doktadnie przeanalizowa¢ konflikt oraz okre$li¢ konkretny styl
reakcji na niego. Warto podkresli¢, iz w tej fazie uczestnicy konfliktu powinni
wyciszy¢ emocje z nim zwigzane, uspokoic sie.

Il-Zainicjowanie interakcji

Kolejnym etapem, jaki mozemy wyrdzni¢ w procesie konfliktu jest zainicjowanie
interakcji. W tej fazie strony konfliktu wybierajg odpowiedni moment rozméw,
w ktorym bedzie mozna rozpocza¢ konflikt. Ustalenie konkretnego terminu
spotkania musi zosta¢ potwierdzone obopding zgoda stron w nim uczestniczacych.

Il - Konflikt

Jest to kluczowa faza skfadajgca sie na proces konfliktu. W 6w fazie kazda ze stron
przedstawia swoj punkt widzenia na dany problem. Ponadto kazda ze stron ma
prawo ukazac tutaj swe emocje zwigzane z zaistniatym konfliktem. Ustalane sg
réwniez na tym etapie zasady dojscia do porozumienia, strony wspdlnie analizujg
konflikt poprzez ustalenie wszelkich jego aspektow, ktore dzielg i fgczg obie strony.
Osoby zaangazowane w konflikt powinny ustali¢ alternatywy rozwigzan i dokonac¢
wyboru jednej z nich.

IV -Wyjscie z konfliktu

To ostatnia faza sktadajgca sie na proces konfliktu. W tym etapie strony konfliktu
opracowujg odpowiednie metody i dziatania, za pomocg ktérych mozliwa bedzie
realizacja wczesniej opracowanych postanowien. Konflikt jest zakohczony, a osoby
w nim uczestniczgce wymieniaja sie gestami pojednania, takimijak np. uscisk dtoni.

Techniki rozwigzywania konfliktéw w zespole

Musisz wiedzie¢, iz praca w zespole czesto prowadzi do powstawania konfliktow.
Mozna nawet uznaé, ze konflikty sg nieodtgcznym elementem funkcjonowania
zespotu. Abys$ zatem umiejetnie radzit sobie z konfliktami w zespole, wiedza na
temat przyczyn ich powstawania, czy styli reagowania na nie, nie jest wystar-
czajgca. Wiesz juz z jakich etapow sktada sie proces konfliktu, warto bys poznat
klika najwazniejszych technik stuzacych do ich rozwigzywania.
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Procedura jednego tekstu —technika ta oparta jest na dochodzeniu do wspétpracy
w oparciu o pomoc ze strony mediatora. Obie strony konfliktu chcg wspdlnie
rozwigza¢ konflikt, ale dodatkowo angazujg w swoj problem mediatora. Rola
mediatora polega na tym, iz nie przekonuje on zadnej ze stron konfliktu do zmiany
swego stanowiska wzgledem problemu. Mediator tworzy tu liste wspdlng wszelkich
interesow, nastepnie lista ta poddawana jest krytyce stron sporu. Na podstawie
wspotpracy zwasnionych stron, ustalane sg warunki dojscia do porozumienia.
Warto dodaé, iz warunki te muszg by¢ w petni zaakceptowane przez wszystkich
uczestnikow konfliktu.

Wywiad z osobistoscig — ta technika jest odejsciem od stereotypowych metod
rozwigzywania konfliktow. Opiera sie ona na zatozeniu, iz uczestnicy konfliktu
odgrywajg wzgledem siebie okreslone role. Jedna strona konfliktu petni role
dziennikarza, ktéry rozmawia na temat osobowosci z jaka$ wazng osobg (druga
strona konfliktu). Nalezy zwroci¢ uwage na fakt, iz strony moéwigce o swej
osobowosci powinny wymieniaé przede wszystkim pozytywne jej strony. Po
odegraniu poszczegolnych rol nastepuje ich zamiana. W tej technice do
porozumienia dochodzi sie poprzez dostrzezenie pozytywnych stron swego
przeciwnika.

Postaw sie w jego sytuacji — to technika rozwigzywania konfliktow w zespole,
ktora polega na probie zmiany rol — wytacznie w wyobrazni. Jedna ze stron konfliktu
w myslach stara sie postawi¢ w sytuacji przeciwnika, dzieki czemu lepiej moze
przeanalizowa¢ swoj punkt widzenia na dany problem. Ponadto strona konfliktu
stosujgca tego typu technike ma wieksze szanse na wygrang oraz wycofanie sie
z zgdan pozbawionych sensu.

Ja jestem toba — ty mng — technika ta w znacznym stopniu poprawia stopien
wzajemnego zrozumienia sie stron bedacych ze sobag w konflikcie. Strony sporu
w konkretnej sytuacji odgrywajg wzgledem siebie role przeciwnika. Wykorzysty-
wane sg przy tym cechy i zachowania typowe dla strony przeciwnej konfliktu.
Postawienie siebie na miejscu wroga, pozwala na lepsza analize wilasnego
stanowiska i postepowania.

Plus — minus - interesujgce? — technika ta oparta jest na ocenie pogladow
i argumentéw strony przeciwnej konfliktu. Plus — oznacza analize pozytywnych
aspektéw, Minus — negatywnych, natomiast Interesujgce? — oznacza analize
ciekawych aspektow, ktore mozna wykorzysta¢ w celu wyjscia ze sporu. Technika
tego rodzaju w silnym stopniu rozbudza wzajemng tolerancje pomiedzy
uczestnikami konfliktu.

Przypadkowe stowa — tego rodzaju technika stosowana jest w przypadku

najtrudniejszych konfliktéw. Technika opiera sie na kliku dziataniach. Poczatkowo

uczestnicy konfliktu wypisujg na oddzielnych kartkach wszelkie skojarzenia

zwigzane z zaistniatym problemem, unikajac przy tym wzajemnego oceniania

i krytyki. Kolejnym krokiem jest roztozenie na podfodze, przez obie strony sporu,
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czajgca. Wiesz juz z jakich etapow sktada sie proces konfliktu, warto bys poznat
klika najwazniejszych technik stuzgcych do ich rozwigzywania.

Technika przeciwnych reakcji — jest to technika, ktérg mozna wykorzystac
w chwili, gdy jedna ze stron konfliktu zachowuje sie w sposéb agresywny. Technika
opiera sie na stosowaniu zachowan wywotujgcych odmienng reakcje drugiej strony
konfliktu, ktéra jest silnie zdenerwowana. Technika ta realizowana moze byé
poprzez stosowanie krétkich anegdotek, ktére na chwile odbiegajg od konfliktu
i jednoczes$nie pozwalajg jego stronom sie uspokoic i trzezwo spojrze¢ na problem.
Ponadto ,,odtraci¢” uwage od konfliktu mozna takze przy uzyciu dowcipu.

Integratywne rozwigzywanie zespotow — jest to kolejna technika rozwigzywania
konfliktéw w zespole. Opiera sie ona na zatozeniu, iz uczestnicy konfliktu walczg
z problemem, a nie ze sobg. Stosujac tego typu technike uczestnicy sporu dgzg do
osiggniecia porozumienia opartego na wspotpracy. Strony wierzg, ze uda sie
osiggnac¢ rozwigzanie satysfakcjonujace dla kazdejz nich.

Negocjacje oparte na zasadach — to technika, w ktorej rowniez kazda ze stron
konfliktu dgzy do osiggniecia porozumienia opartego na obopdlnych korzysciach
i wzajemnej wspotpracy. Warto jednak zauwazy¢, iz dochodzenie do porozumienia
oparte jest tutaj na wczesniej wytyczonych zasadach. Tre$¢ zasad moze by¢ rézna
i zalezy od ustalen stron konfliktow.

Spotkanie w milczeniu —jest to technika rozwigzywania konfliktow, ktéra opiera sie
na niepisanym ,zakazie” komunikacji werbalnej pomiedzy stronami konfliktu. Osoby
biorgce udziat w sporze przebywajg przez dluzszy okres czasu w jednym
pomieszczeniu, bez jakiejkolwiek komunikacji werbalnej. W tej technice strony
konfliktu dochodza do porozumienia poprzez komunikacje niewerbalng, czyli gesty,
mimike twarzy oraz ogolng obserwacje siebie nawzajem. Tego rodzaju zachowanie
w duzym stopniu uspokaja uczestnikdw konfliktu, szczegdlnie w przypadku gdy
osoby te nie potrafig sie ze sobg komunikowac, a czesto przebywajg w swoim
towarzystwie.

Wspdlny cel — to kolejna technika rozwigzywania konfliktdw w zespole. Podstawg
rozwigzywania wszelkich konfliktow jest tutaj wyznaczenie wspdlnego zadania,
wspolnego celu, do ktérego dazy¢é muszg obie strony konfliktu. Waznym jest, by
wyznaczony cel byto korzystne dla obu stron. Jezeli zadanie nie bedzie spetniato
oczekiwan kazdej ze stron sporu, konflikt moze sie w znacznym stopniu zaostrzyc¢.

Swiety Mikotaj — jest to technika rozwigzywania konfliktéw polegajaca na dazeniu
do osiggniecia porozumienia na drodze wspétpracy stron w niego zaangazowa-
nych. W tej technice strony sporu wypisuja listy swoich oczekiwan, potrzeb, zyczen
wedtug okreslonej kolejnosci. Nastepnym krokiem jest poréwnanie ze sobag list obu
stron konfliktu. Poprzez zestawienie ze sobg poszczegdlnych punktéw strony
prébuja dojsé do porozumienia.
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Procedura jednego tekstu —technika ta oparta jest na dochodzeniu do wspétpracy
w oparciu o pomoc ze strony mediatora. Obie strony konfliktu chcg wspdlnie
rozwigza¢ konflikt, ale dodatkowo angazujg w swoj problem mediatora. Rola
mediatora polega na tym, iz nie przekonuje on zadnej ze stron konfliktu do zmiany
swego stanowiska wzgledem problemu. Mediator tworzy tu liste wspdlng wszelkich
interesow, nastepnie lista ta poddawana jest krytyce stron sporu. Na podstawie
wspotpracy zwasnionych stron, ustalane sg warunki dojscia do porozumienia.
Warto dodaé, iz warunki te muszg by¢ w petni zaakceptowane przez wszystkich
uczestnikow konfliktu.

Wywiad z osobistoscig — ta technika jest odejsciem od stereotypowych metod
rozwigzywania konfliktow. Opiera sie ona na zatozeniu, iz uczestnicy konfliktu
odgrywajg wzgledem siebie okreslone role. Jedna strona konfliktu petni role
dziennikarza, ktéry rozmawia na temat osobowosci z jaka$ wazng osobg (druga
strona konfliktu). Nalezy zwroci¢ uwage na fakt, iz strony moéwigce o swej
osobowosci powinny wymieniaé przede wszystkim pozytywne jej strony. Po
odegraniu poszczegolnych rol nastepuje ich zamiana. W tej technice do
porozumienia dochodzi sie poprzez dostrzezenie pozytywnych stron swego
przeciwnika.

Postaw sie w jego sytuacji — to technika rozwigzywania konfliktow w zespole,
ktora polega na probie zmiany rol — wytacznie w wyobrazni. Jedna ze stron konfliktu
w myslach stara sie postawi¢ w sytuacji przeciwnika, dzieki czemu lepiej moze
przeanalizowa¢ swoj punkt widzenia na dany problem. Ponadto strona konfliktu
stosujgca tego typu technike ma wieksze szanse na wygrang oraz wycofanie sie
z zgdan pozbawionych sensu.

Ja jestem toba — ty mng — technika ta w znacznym stopniu poprawia stopien
wzajemnego zrozumienia sie stron bedacych ze sobag w konflikcie. Strony sporu
w konkretnej sytuacji odgrywajg wzgledem siebie role przeciwnika. Wykorzysty-
wane sg przy tym cechy i zachowania typowe dla strony przeciwnej konfliktu.
Postawienie siebie na miejscu wroga, pozwala na lepsza analize wilasnego
stanowiska i postepowania.

Plus — minus - interesujgce? — technika ta oparta jest na ocenie pogladow
i argumentéw strony przeciwnej konfliktu. Plus — oznacza analize pozytywnych
aspektéw, Minus — negatywnych, natomiast Interesujgce? — oznacza analize
ciekawych aspektow, ktore mozna wykorzysta¢ w celu wyjscia ze sporu. Technika
tego rodzaju w silnym stopniu rozbudza wzajemng tolerancje pomiedzy
uczestnikami konfliktu.

Przypadkowe stowa — tego rodzaju technika stosowana jest w przypadku

najtrudniejszych konfliktéw. Technika opiera sie na kliku dziataniach. Poczatkowo

uczestnicy konfliktu wypisujg na oddzielnych kartkach wszelkie skojarzenia

zwigzane z zaistniatym problemem, unikajac przy tym wzajemnego oceniania

i krytyki. Kolejnym krokiem jest roztozenie na podfodze, przez obie strony sporu,
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wypisanych kartek i poszukiwanie tego co je ze sobg taczy. W sytuacji, gdy osoby
biorace udziat w konflikcie nie dostrzegaja zadnych wspdlnych elementéow
pomiedzy wypisanymi skojarzeniami, poszukiwania nalezy odtozy¢ na kolejny
dzien. Proby powinny by¢ realizowane do skutku, a wiec do momentu znalezienia
wspolnychintereséw obu stron konfliktu.
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Misja 30. Jak skutecznie negocjowac?

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
+ skutecznie komunikowac sie z cztonkami zespotu,
» wskazywac konstruktywne sposobu rozwigzywania konfliktow,
« aktywnie uczestniczyé w pracach zespotu,
- efektywnie wspotpracowac w zespole,
« przyjmowac na siebie odpowiedzialno$¢,
« przejawiactworcze myslenie,
. planowaciorganizowac prace swojgiinnych uczniéw w grupie,
» zbieraciselekcjonowac informacje.

Zauwaz, ze...
Do negocjacji dochodzi gdy wystepuje konflikt intereséw miedzy stronami,

strony bedace w konflikcie chcg szukac¢ porozumienia, strony konfliktu sg
wspotzalezne od siebie lub nie ma okreslonych zasad rozwigzywania
konfliktéw, bgdz sg one trudne/niemozliwe do zastosowania.

W poprzednim podrozdziale dowiedziates sie na czym polega konflikt, jakie sg jego
przyczyny oraz z jakich etapow sie on sktada. Znajgc techniki rozwigzywania
konfliktbw w zespole nie mozesz zapomnie¢ o istotnym znaczeniu umiejetnosci
prowadzenia negocjacji. Trzeba wiedzie¢, iz w sytuacji konfliktu pomiedzy
cztonkami zespotu jedng z najbardziej efektywnych form prowadzacych do
rozwigzania problemu jest wtasnie negocjacja. Pracujgc w zespole nie mozna dgzy¢
do realizacji tylko swoich celéw. Na uwadze trzeba mie¢ przede wszystkim wspodlne
dobro, dobro zespotu. Dlatego tez zespot powinien dazy¢é do porozumienia na
drodze wspdélnych uzgodnien i rozméw, ktére mogg by¢ wspierane technikami
negocjacji jakie poznasz w tym podrozdziale.

Negocjacja — jest to proces umozliwiajacy rozwigzywanie konfliktow, podczas
ktérego strony o czesciowo badz catkowicie rozbieznych interesach dagzg do
osiggniecia porozumienia opartego na wspolnie podjetych decyzjach.

Fazy negocjaciji

Ponizej wymieniono sze$¢ podstawowych faz, z jakich sktada sie proces negocjaciji.
Etapy te w znacznym stopniu pomogg Ci zrozumiec istote negocjacji.

l. Wystapienie sporu — to faza, w ktére powinno sie ustali¢ fakty, okresli¢ co sie
stato, jakie sg koszty sporu.
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ll. Organizowanie negocjacji — w tej fazie rozpatrz silne strony swoje i swego
przeciwnika. Zdecyduj na co mozesz sobie pozwoli¢ w negocjacjach, a jakie
zachowania bedg niedopuszczalne. Okresli site racji oraz cele zaréwno po swojej
stronie, jak i po stronie przeciwnika.

lll. Przygotowanie negocjacji — ustal scenariusz przebiegu spotkania negocja-
cyjnego, okresl w nim wstep, stosowang argumentacje, zakonczenie akcji
negocjacyjne;j.

IV. Negocjowanie (faza otwarcia) — dbaj o stosowanie odpowiedniej argumentacji
(opartej na opracowanym scenariuszu), staraj sie zachowaé¢ sekwencje swych
dziatan, unikaj niepotrzebnych zachowan (np. drastyczne przerywanie rozmow).

V. Dochodzenie do zgody (faza gtéwna) — faza, w ktérej obie strony negocjacji
powinny dazy¢ do osiggniecia ostatecznego rozwigzania. W tej czesci rozmow
nalezy ustali¢ wspdlne punkty widzenia.

VI. Zakonczenie negocjacji (faza koncowa) - faza, gdzie dochodzi do
rozwigzania konfliktu, zawarcia umowy i ogélnego porozumienia miedzy stronami
negocjacji.

Style negocjowania
Wyrézniamy trzy podstawowe style negocjowania:

Styl kooperacyjny (miekki) — to styl prowadzenia negocjacji, w ktérym strony sg
przyjaciétmi. Gtownym celem rozméw jest osiggniecie porozumienia. Strony
gotowe sg zrezygnowac z czesci swych interesow, dla podtrzymania dobrych relacji
miedzy sobg. Uczestnicy negocjacji darzg sie wzajemnym zaufaniem i szczeroscia.
W stylu miekkim dazy sie do osiggniecia porozumienia akceptowanego przez obie
strony negocjacji.

Styl rywalizacyjny (twardy) — to styl, w ktérym uczestnicy negocjacji sg
przeciwnikami. Kazda strona rozméw ma na uwadze tylko wtasne cele, do ktérych
realizacji uparcie dazy. Zadanie ustepstw jest warunkiem podtrzymywania dalszych
kontaktow. Strony negocjacji nie majg do siebie zaufania, ukrywajg przed sobg
rozne informacje, stosujg wzgledem siebie grozby. W stylu twardym osigga sie
porozumienie, ktére akceptowane jest tylko przez jedng ze stron negocjaciji.

Styl rzeczowy (racjonalny) — to styl prowadzenia negocjaciji, w ktérym uczestnicy
rozwigzujg wspoélne problemy. Celem jest tu osiggniecie rozsadnego wyniku
negocjacji opartego na sprawnej komunikacji i mitej atmosferze prowadzenia
rozmow. Obie strony negocjacji dazg do stworzenia wzajemnie korzystnych
mozliwosci. Preferowane jest tutaj podejscie obiektywne do zaistniatego konfliktu.
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Wowczas jedna ze stron oswiadcza, ze nie moze jednak zaakceptowac
porozumienia jezeli do dokonanych ustalen nie zostanie dotgczona jaka$
dodatkowa korzysc¢.

Grozba — jest to technika, ktora opiera sie na hasle ,nie podoba sie, to do
widzenia”. Negocjacje oparte sg tutaj raczej na konfrontaciji sit obu stron, nie
ma rzeczowych rozméw.

Obietnica nagrody — ten rodzaj taktyki opiera sie na obietnicach
sktadanych przez jedng ze stron negocjacji. Negocjator obiecuje, ze jesli
przeciwna strona spetni jego zadania, otrzyma wyznaczong nagrode w
blizej nieokreslonej przysztosci (w wiekszosci przypadkdw obietnica ta nie
jestdotrzymywana).

Przedtuzanie pozytywnych strzatek — technika polegajaca na kontynuo-
waniu watku, ktéry poruszyta druga strona negocjaciji, a ktory jest korzystny
dla nas. W tej technice negocjator w celu podtrzymania korzystnego dlan
watku moze wyrazac¢ podziw dla drugiej strony, zadawac jej dociekliwe
pytania. Negocjator podtrzymuje rozmowe tak, by zmierzata ona w pozada-
nym dla niego kierunku.

Spotkajmy sie w potowie drogi — to technika, ktéra opiera sie na
zatozeniu, iz obie strony rozméw powinny przedstawi¢ sobie swoje oferty,
po czym przejs¢ do zawarcia porozumienia. W tej technice negocjacji kazda
ze stron rezygnuje z czesci swych intereséw na rzecz obopdlnej korzysci.

Smieszne pieniadze — tego typu taktyka polega na dokonywaniu
Smiesznych przeliczen wartosci, ktére sg przedmiotem negocjacji. Celem
tych dziatan jest pomniejszenie w oczach drugiej strony réznicy ich
dzielgce.

Zdechta ryba — to taktyka, w ktorej jedna ze stron negocjacji pod koniec
rozmow dodaje jakis warunek, ktory nie ma dla niej zadnego znaczenia.
Postawienie dodatkowego warunku wywotuje u strony przeciwnej reakcje
jak na zapach zdechiej ryby i zaczyna protestowac. Wéwczas strona, ktéra
wczesniej zaproponowata dodatkowy warunek (dla niej nieistotny) —
wycofuje go, ale w zamian prosi o ustepstwo w innej kwestii.

Zdarta ptyta — to technika stosowana w negocjacjach, ktérej celem jest
wywieranie presji na jedng ze stron uczestniczacych w rozmowach.
Negocjator wielokrotnie, uparcie powtarza swoje warunki zawarcia
porozumienia, co stawia drugg strone w sytuacji bez wyjscia.
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Techniki i taktyki negocjacyjne

Musisz wiedzie¢, iz istnieje wiele réznorakich technik negocjacyjnych, ktére
odpowiadajg poszczegolnym stylom negocjacji. Ponizej wymieniono kilka technik
oraz taktyk, ktore sg typowe dla kazdej z trzech podstawowych faz prowadzenia
negocjacji.

Techniki typowe dla fazy otwarcia negocjacji:

+ Ograniczone petnomocnictwo —to technika, ktéra polega na tym, iz jedna
ze stron negocjacji powotuje sie na brak upowaznienia na akceptacje
okreslonej oferty czy porozumienia.

« Préobny balon — wykorzystujac tego typu taktyke, negocjator dgzy do
rozpoznania granic, do jakich moze dojS¢ w negocjacjach. Poprzez
przedstawianie hipotetycznych sytuacji, wypuszcza on ,prébny balon”, przy
uzyciu ktérego bada granice ustepstwa przeciwnika w negocjacjach.

- Szokujaca oferta — technika polega na tym, ze jedna ze stron negocjacji
przedstawia stronie przeciwnej szokujgcg oferte warunkéw zawarcia
porozumienia. Technika swietnie nadaje sie do negocjowania cen towaréw
— w chwili gdy przedstawiamy swojg szokujgco wysokg lub niska oferte
cenowg negocjatorowi, druga strona okresla swe maksymalne Ilub
minimalne zgdania, dzieki czemu zyskujemy wiecej, niz moglibysmy zyskac¢
zaczynajac hegocjacje od propozycji strony przeciwnej.

« Wilk w owczej skdérze — negocjator, ktéry odgrywa role wilka w owczej
skoérze robi z siebie oferme, osobe godng pozatowania. W trakcie negocjacji
jest niezorganizowany, gubi sie, méwi wszystkim, Ze nie ma doswiadczenia
i ze zdaje sie na umiejetnosci swych partneréw. Jednoczeénie osoba ta
bardzo sie stara. Taki negocjator udaje ofiare do tego stopnia, ze druga
strona nego-cjacji z litosci mu pomaga, doradza. Wowczas pozornie
.niedoswiadczony” negocjator zaczyna domaga¢ sie dodatkowych
ustepstw i pod pozorem braku swych kompetencji osigga cele.

Technikifazy gtdwnej negocjaciji

» Blef — to technika, przy uzyciu ktorej celowo oktamujemy drugg strone
negocjacji. Wprowadzamy jg w btad, po to by uzyskaé wieksze korzysci po
swojej stronie w negocjacjach.

* Przepuszczanie ,,zdechtych krow” — jest to taktyka negocjacji, ktéra
opiera sie na tym, iz negocjator, w trakcie rozmow negocjacyjnych, unika
pewnych zarzutéw, ktore sg dla niego niekorzystne, lub ktérych skutek

moze wplyng¢ negatywnie wynik negocjaciji.

» Eskalacja zadan — ten rodzaj techniki wystepuje zwykle w momencie gdy
wszelkie warunki dotyczgce porozumienia zostaty juz uzgodnione.
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Wielki odwrét Napoleona - to technika, w ktérej jedna ze stron
przedstawia drugiej taka argumentacje, ktérej tamta nie potrafi dostrzec.
Pod wptywem nowo przedstawionej argumentacji przeciwna strona
negocjacji zmienia swoje dotychczasowe stanowisko odno$nie problemu.
Zastosowanie tego typu techniki pozwala na dalszg kontynuacje rozmow
i zapobiega zerwaniu negocjaciji.

Techniki typowe dla fazy koncowej negocjacji

Mniejsze zto — to taktyka, w ktérej jedna ze stron negocjacji stawia drugg
przed koniecznoscig wyboru mniejszego zta. Negocjator przedstawia jedng
oferte bardzo ztg dla przeciwnika i drugg — tylko zla, strona przeciwna
wybiera opcje mniejszego zta.

Salami — to technika, w ktérej negocjator dgazy do uzyskania szeregu
drobnych ustepstw ze strony swego przeciwnika. Ustepstwa te pozornie nie
majg wielkiego znaczenia dla drugiej strony negocjacji, jednakze ich suma
daje istotne korzysci dla strony przeciwnej.

Wycofanie oferty — to technika, ktére polega na nagtym wycofaniu sie z juz
wynegocjowanych warunkdéw porozumienia i zazgdaniu nowych warunkdéw.
Stosowanie tej taktyki moze doprowadzi¢ do catkowitego zerwania
negocjaciji.

Zabodjcze pytanie — technika ta opiera sie na zadawanie przez jedng ze
stron negocjaciji pytan, ktére wprowadzajg przeciwnikow w zaktopotanie.

Cwiczenie1

Pracujcie w parach.

Sposrod wcezesniej opisanych technik i taktyk prowadzenia negocjacji
wybierzcie dwie, do ktérych opracujcie przyktadowy dialog. Dialog powinien
wskazywac na istote wybranych przez Was taktyk, moze dotyczy¢ dowolnej
sytuacji — liczg sie Wasze pomysty i inicjatywa. Gotowy dialog odegrajcie
przed grupg.
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Misja 31. Jak przygotowac¢ dobra prezentacje?

Po dzisiejszej lekcji bedziesz:
* umiat przygotowywac dobrg prezentacje,
- wiedziatjak przygotowac sie do prezentacji.

Zauwaz, ze...

Zta prezentacja multimedialna moze zepsu¢ caty odbior tego, co mamy do
powiedzenia. Kolorowe, migajgce literki, niebieski tekst na fioletowym tle,

kiczowate ilustracje, teksty: ,dziekuje za uwage” albo ,zapraszamy na 15
minut przerwy”. Do tego skomplikowane wykresy z nieczytelnymi legen-
dami. Wszystko to moze by¢ traktowane jako brak naszego profesjona-
lizmu.

Zasady dobrej prezentacji sg jednym z wazniejszych elementow, ktére budujg
pozytywny kontakt pomiedzy osobg prezentujgca a stuchaczami. Bedac cztonkiem
zespotu mozesz zostac¢ poproszony na przyktad o sporzadzenie krétkiej prezentacii,
dotyczacej poziomu zaawansowania prac nad okreslonym zadaniem Ilub
zaprezentowanie catego, zrealizowanego projektu. Pamietaj, ze dobra prezentacja
wynikéw dziatan w pewnym stopniu wptywa na ksztattowanie pozytywnych relacji
pomiedzy cztonkami zespotu. Tworzenie dobrych prezentacji jest umiejetnoscia
szczegolnie istotng w przypadku stanowiska kierownika projektu. Jak juz wiesz jest
to osoba, ktéra nadzoruje przebieg catego przedsiewziecia oraz odpowiada za
podsumowanie i prezentacje osiggnietych wynikow prac. Moze juz teraz kierujesz
Waszym projektem, moze w przysztosci bedziesz petni¢ tak odpowiedzialng
funkcje, dlatego tez warto juz teraz pozna¢ kilka podstawowych zasad tworzenia
dobrej prezentaciji.

Tworzac prezentacje mozesz korzysta¢ z rdéznego rodzaju oprogramowania.
Jednym z najbardziej popularnych programéw do budowania prezentacji
multimedialnych jest Microsoft Office Power Point. Przy uzyciu tego narzedzia
mozesz korzystac z gotowych juz szablondw prezentacji, oczywiscie jesli bedziesz
mie¢ wiasng koncepcje na prezentacje, program ten w znacznym stopniu utatwi Ci
jej opracowanie. Pamietaj o trzech podstawowych zasadach towarzyszacych
autorowi ,dobrych prezentacji”. Nalezg do nich: przejrzysty uktad, odpowiednio
dobrana grafika i zwiezta tresc.

Przejrzysty ukiad

Dobierz odpowiedni kréj i kolor pisma. Postara;j sie nie uzywac czcionek mniejszych
niz 32 punkty. Do najbardziej popularnych czcionek, stosowanych w prezentacjach
multimedialnych naleza: Verdana oraz Arial. Wybierajgc dang czcionke stosujg ja
konsekwentnie do konca swojej prezentacji. Jezeli decydujesz sie na stosowanie
réznych kolorow ogranicz je maksymalnie do 3 odcieni. Dbaj o to, by kolory nie byty
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zbytrazace, poniewaz Twoja prezentacja moze by¢ wtedy nieczytelna. Pamietaj, ze
starannie dobrany odcieh na monitorze komputera, nie zawsze bedzie idealnie
odwzorowany na ekranie. Unikaj zbyt czestego podkreslenia tekstu, czy kursywy.
Nalezy stosowac punktacje, niekiedy wyttusci¢ najistotniejsza te$¢ prezentaciji.

Odpowiednia grafika

Budujac swojg prezentacje pamietaj o tym, by stosowac w niej odpowiednig grafike.
Jezeli decydujesz sie na jasne litery — umies¢ je na ciemniejszym tle, z kolei ciemne
litery nalezy zamieszcza¢ na tle jasniejszym. Pamietaj, iz kolorystyka i tto majq
wytgcznie wspomagac prezentacije, a nie w niej dominowac. Postaraj sie tak dobrac
kolory w prezentacji, by nie razity Twoich odbiorcow. Kazdy slajd powinien mie¢
okreslony tytutoraz numer.

Zwieztos¢é tresci

Nalezy zadbac o to, aby tres¢ Twojej prezentacji byta w miare mozliwosci krétka
i zwiezta. W prezentacji zamieszczaj tylko te informacje, ktére wedtug Ciebie sg
najbardziej istotne. Staraj sie przestrzegac zasady ,6 na slajd” — co oznacza, iz na
jeden slajd nie powinno przypadac wiecej niz 6 linijek tekstu napisanego czcionkg o
wielkosci minimum 28 punktéw. W prezentacji stosuj hasta, a nie rozbudowane
akapity. Pomocg w przekazaniu poszczegolnych tresci mogg okazac sie réznego
rodzaju animacje, czy filmiki wideo.

Jednak samo przygotowanie prezentacji zgodnie z wymienionymi powyzej
zasadami, nie jest wystarczajgce do tego, by Twoja prezentacja byta ,dobra”.
Musisz zadbac takze o szereg dodatkowych elementéw, jakie sktadajg sie na dobrg
prezentacje. Ponizej podajemy Ci kilka podstawowych zasad, ktorych
przestrzeganie jest kluczem do dobrej prezentacji.

Zasada1-Prébuj

Bys dobrze wypas¢ przed swojg publicznoscia, na dzienh przed prezentacja ,odegraj
ja” w domu, przed lustrem badz przed domownikami. To ¢wiczenie sprawi, ze na
oryginalnej prezentacji bedziesz méwic ptynnie i przekonujaco. Préby przed lustrem
dodadzg Citakze pewnosci siebie i odwagi.

Zasada 2 - Nie ucz sie na pamie¢

Nigdy nie powinno sie uczy¢ na pamiec¢ swojej prezentacji. Méwienie z pamieci,
w czasie prezentacji, jest jedng z najmniej skutecznych metod prezentowania.
Ponadto jest to oznaka braku profesjonalizmu. Stres spowodowany obecnoscig
innych ludzi moze sprawi¢, iz w jednej chwili zapomnisz o wszystkim, czego
dotyczyta Twoja prezentacja. Recytowanie prezentacji z pamieci jest tez mato
atrakcyjne z punktu widzenia stuchaczy, ktérzy moga znudzic¢ sie jednostajnym
tonem i treScig. Wazne jest takze by$§ w czasie prezentacji nie czytat tresci
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wypisanych naslajdach, to réwniez jest oznakg braku pewnosci siebie oraz tego, ze
nie do konca wiesz co chcesz przekazaé swym odbiorcom. Najlepiej gdy
umieszczone na slajdzie hasta bedg stanowity dla Ciebie wytacznie podpore do
trescijakie przekazujesz reszcie grupy z gtowy.

Zasada 3 - UsSmiechaj sie

W czasie prezentacji staraj sie panowa¢ nad swymi emocjami. Stres moze
spowodowac drzenie rak, gtosu, przyjmowanie réoznych pozycji ciata. Na skutek
emocji zwigzanych z prezentacja, ciato ludzkie moze w rézny sposéb reagowac, co
nie koniecznie pozytywnie wptywa na odbior naszej osoby ze strony stuchaczy.
Dlatego tez przed sama prezentacjg warto sie uspokoic¢ i pomysle¢ o czyms$ mitym,
przyjemnym. Postaraj sie ukierunkowa¢ swe emocje na pozytywne myslenie.
Pamietaj, ze usmiech jest najkrétszg drogg do drugiego cziowieka. Twoj usmiech
w czasie prezentacji na pewno zostanie pozytywnie przyjety przez odbiorcéw.

Zasada4 - Mow zrozumiale

Zacznij prezentacje od odpowiednio przygotowanego przywitania oraz wstepu. We
wstepie okresl| cel prezentaciji, mozesz krétko omowi¢ czego bedzie dotyczy¢ Twoja
przemowa i jakie aspekty w niej zostang omowione. Staraj sie mowic¢ jasno,
zrozumiale, gtosno i powoli — pozwdl sie stuchac¢. Moéwigc do swych stuchaczy dbaj
o podtrzymywanie z nimi kontaktu wzrokowego. W czasie prezentacji zawsze
uzywaj poprawnego jezyka. Swoje wystapienie zakoncz przekonujgcym podsumo-
waniem.

Teraz juz jestesmy pewni, ze przygotowywany przez Ciebie wraz z zespotem projekt
zostanie profesjonalnie zaprezentowany na spotkaniu podsumowujgcym realizacje
projektu. Mamy takze nadzieje, ze zaprezentowane w tej czesci podrecznika
wskazéwki pomagaé Ci beda nie tylko podczas zajeé, ale takze w szkole na innych
przedmiotach i w zyciu w ogole. Sadzimy, ze jesli zastosujesz zawarte w misjach
poswieconych realizacji projektu rady i wskazowki, tatwiej bedzie Ci wspotpracowaé
z innymi, wytwarza¢ pomysty, tworczo rozwigzywaé pojawiajgce sie problemy,

Cwiczenie 1

Zaprezentuj efekty pracy catego zespotu. Wyswiet! przygotowang prezentacje i jq
omow. Zapoznaj kolezanki i kolegow z dokumentacjq projektu (wzory
prezentowali$my wczesniej). Przedstaw wnioski, przekonaj do swoich racji. Czyz
nie jest przyjemnie, kiedy inni z podziwem stuchajg Twojego wystgpienia i
zazdroszczg oryginalnych pomystow?
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Dodatek A. Spis instrukcji jezyka Prophio

Wszystkie bloczki poza bloczkami z palety ,robot” dotyczg obiektéw na scenie, bgdz
samej sceny. Jedynie bloczki palety ,robot” dotyczg rzeczywistego robota,
potaczonego z Prophio przez port szeregowy nataczu Bluetooth.

Paleta Ruch

Przesuwa obiekt o zadang ilos¢ krokéw w kierunku

rrasun o [l krokow . ”
e 10) wyznaczonym przez wtasciwos¢ ,kierunek”.

obric o (v 2oL Obraca obiekt o x stopniw prawo.

obraé o & S5T0T Obraca obiekt o x stopniw lewo.

ustaw kierunek na Elihe U§tawia kierunek na zadang wa_rtoéé (kie’runek 0 do
gory, 90 w prawo, -90 w lewo, 180i-180 w dot).

ustaw sie w shrone Ustawia sie w strone obiektu wybranego z listy.

o Przemieszcza natychmiast obiekt do punktu o zadanych
di do x: .1‘5| A .5
S * wspotrzednych.

Przemieszcza natychmiast obiekt do obiektu wybranego z listy.

. Przemieszcza obiekt w zadanym czasie do
lec przez @Y s do x: y: & punktu o zadanych wspétrzednych.

Zmienia warto$¢ wspotrzednej x obiektu o zadana wartos¢.

Powoduje to przemieszczenie obiektu w poziomie.
ustaw x na m Ustaw!a zadang wqrtoéc’: wslerze;_dnej X obiektu. Powoduje to
przemieszczenie obiektu w poziomie.
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e v o Zmienia wartos¢ wspoétrzednej y obiektu o zadana wartosé.
¥ Powoduje to przemieszczenie obiektu w pionie.

e Te O Ustawia zadang wartos¢ wspotrzednej y obiektu. Powoduje to
i przemieszczenie obiektu w pionie.

Po osiggnieciu krawedzi sceny poruszajacy sie
O BRI LTS obiekt odbija sie od niej, zgodnie z zasadg réwnosci
katéw padaniaiodbicia.

Funkcja zwracajgca wartos¢ wspotrzednej x obiektu.
UL - G ER  Funkcja zwracajaca wartos¢ wspotrzednej y obiektu.
m Funkcja zwracajgca wartos¢ wiasciwosci kierunek” obiektu.

Paleta Wygladobiektu.

Zmienia kostium obiektu na kostium wybrany
z listy. Na liscie wyboru dostepne sg kostiumy
zaimportowane wczesniej w zaktadce ,kostiu-

my”.

_ Zmienia kostium obiektu na kolejny kostium z listy zaimporto-
nastepny kostiun P . ”
wanych wczesniej w zaktadce ,kostiumy”.

zmien kostum na kostiuml

Funkcja zwracajgca wartos¢ witasciwosci ,kostium” obiektu
G T (numer kostiumu).

. — Wyswietla zadany tekst w dymku przez
viedz [TEET ¥) sekund
powiedzr przez . SEHLUN zadany czas.

poviedz \é\)//)rlrs;évl?tla zadany tekst w dymku. Zadanie pustego tekstu kasuje

mysl R - \r:\}/,ycszv:setla zadany tekst w dymku przez zada-
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my:l Wyé\{vietla zagany tekst w dymku. Zadanie pustego tekstu
kasuje dymek”.

Zmienia wybrany z listy efekt graficzny obiektu
o0zadangwartosc.

zmien efelkt kolor | o S

Ustawia wybrany z listy efekt graficzny obiektu na
zadang wartosc¢.

) i . Przywraca pierwotny wyglad obiektu — anuluje
wszystkie zastosowane efekty graficzne.

Zmienia wtasciwosc ,rozmiar” obiektu o zadang wartosc.

Ustawia rozmiar obiektu na zadang warto$¢ wyrazong
w % rozmiaru oryginalnego (100%).

ustaw efekt kolor

ustaw rozmiar na L]

m Funkcja zwracajgca wartos¢ wiasciwosci ,rozmiar” obiektu,
wyrazong w % rozmiaru oryginalnego.

m Pokazuje (wyswietla) obiekt na scenie.

Ukrywa obiekt na scenie (obiekt nadal istnieje ale jest niewidoczny, jego
skryptdziata).

Pr;esuwe} obiekt na pierwszy plan, przed wszystkimi innymi
obiektami.

Przesuwa obiekt na dalszy plan o zadana liczbe

przesun w dit o warstw S
poziomow.
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Paleta Dzwiek

ngﬁmek wybrany z listy i przejdz natychmiast do kolejnego

Graj dzwiek wybrany z listy i poczekaj na jego

raj dzwiek do konca , .
9ra) < zakonczenie.

Zatrzymaj odtwarzanie wszystkie dzwigkow.

graj beben przez LY Graj dzwiek beben ... przez ...taktow.

GEUEAG R 0.2 RILE  Pauzujprzez ... taktow

Graj wybrang z listy nute przez ... taktéw
graj nute [Jild przez LSl (im wieksza warto$¢ tym wyzszy
dzwiek).

Ustawia instrument na wybrany z listy (aktualnie

wybrany instrument uzywany jest przez instrukcje

~grajnute”).
zmien glosnosé o Zmienia gto$no$é o zadang warto$é.

ustaw glosnosé na | Ustawia gtosnosc na zadang wartos¢ (max.
100%).

m Funkcja zwracajgca aktualng wartos¢ witasciwosci ,gtosnosc¢”
obiektu.

zmien tempo o Zmienia tempo o zadang warto$¢.
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Ustawia tempo na zadang war-

ustawr tempo na m bpm [uderzen na minute) tose

‘unkcja zwracajgca aktualng wartos¢ wtasciwoséci ,tempo” obiektu.

Paleta Pisak

Czysci scene ze wszystkich elementow stworzonych pisakiem
i stemplem.

v Opuszcza pisak w miejsce aktualnych wspotrzednych obiektu.
opust pisak Obiekt z opuszczonym pisakiem poruszajgc sie bedzie
zostawiac slad.

ustaw kolor pisaka na Podnosi pisak.

zmien kolor pisaka o Ustawia kolor pisaka na kolor wybrany z listy.

Ustawia kolor pisaka na zadang wartos¢ w granicach
od 0 (czerwony) do 100 (niebieski).

ustaw kolor pisaka na [i)

zmien odcien pisaka o Zmienia kolor pisaka o zadang wartosé.

Ustawia odcien pisaka na zadang wartosc

taw odcien pisak
ustaw odcie pisaka na €l w granicach od 0 (ciemny)do 100 (jasny).

zmien rozmiar pisaka o Zmienia rozmiar pisaka o zadang wartosc¢.

ustaw rozmiar pisaka na Ustawia rozmiar pisaka na zadang wartosc.
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m Stempluje scene obrazem obiektu.

Paleta Robot

Uruchamia wybrany silnik z zadang predkoscig
il 109]  (0-100). Predkos¢ réwna 0 zatrzymuje silnik.
Ujemna wartos¢ predkosci zmienia kierunek

Uruchamia wybrany silnik z zadang
predkoscig i liczbg obrotéw. Po

Obréc silnile MOTL o obrotéw |z predkoscia % uruchomieniu Sllnlka(_éw) program
przechodzi natychmiast do kolejnego
bloczka.

Uruchamia wybrany silnik z za-
dang predkoscig i liczbg obro-

Obréé silnik MOT1 | o obrotéw |z predicoscia B o0 i czekaj tow. Program czeka az Wybrany
silnik wykona zadang liczbe
obrotow.

Funkcja zwracajgca wartos¢ napiecia na wybra-
napiecie na wejsciu IMN1 nym wejsciu sterownika. Moze wspotpracowacé
z czujnikami z wyjsciem napieciowym 0-5V.

Funkcja zwracajgca odlegtos¢ (w cm)

e - ; z dalmierza SHARP GP2Y0A21
o gttt 2o elliftetee W] - podtgczonego do wybranego wejscia

sterownika.

Funkcja logiczna zwracajgca wartosc¢
PRAWDA gdy wybrane wejscie jest
w stanie wysokim. Do wspotpracy
z czujnikami o wyjsciach cyfrowych.

Wejscie IMN1 |wysoko?

Funkcja logiczna zwracajgca wartosc¢

Wejécie IM1 niska? PRAWDA gdy wybrane wejscie jest
- w stanie niskim. Do wspotpracy

z czujnikami o wyjsciach cyfrowych.

Funkcja logiczna zwracajaca

wartos¢ PRAWDA jezeli wy-

VT [T S G e L ETET. [ EL T FA S = brany silnik osiggnat pozycie,
czyli wykonat zadang wcze-
Sniej liczbe obrotow.
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Paleta Kontrola

-_'!'ﬁ,’, Tiknigto | ' Uruchamia skrypt po kliknigciu zielonej flagi

Uruchamia skrypt po wcisnieciu wy-
branego klawisza

gdy kliknieto Dbiekt1 Uruchamia skrypt po kliknieciu obiektu

Wstrzymuje wykonywanie skryptu przez zadany

gy nacisnzto lawisz| cdrtap (zpagal |

czekaj przez selkund

czas
S e Powtarza w nieskonczonosé instrukcje umieszczone
wewnatrz petli
- atrz pe
owtarz i) raz . . ; . ..
b 10 L Wykonuje zadang liczbe powtdrzen instrukciji

umieszczonych wewnatrz petli

W Wysyta do wszystkich obiektéw komunikat o wybranej, wczes$niej
zdefiniowanejtresci.

Wysyta do wszystkich obiektow komunikat o wybrane;j,
Lo o wozesniej zdefiniowanej tresci | czeka az zakonczg sie
skrypty uruchamiane tym komunikatem.

Uruchamia skrypt po otrzymaniu wybranego komuni-

Kizdy otreymam | ST
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Jezeli warunek jest spetniony (PRAWDA) to wykonajg sie
instrukcje umieszczone wewnatrz. Jesli warunek nie jest
spetniony (FALSZ) to wykona sie kolejny bloczek.

Jezeli warunek jest spetniony (PRAWDA) to
wykonajg sie instrukcje umieszczone wewnatrz,
w preeciwnym razie bezposrednio po ,jezeli”. Jesli warunek nie jest
spetniony (FALSZ) to wykonajg sie instrukcje
umieszczone po ,w przeciwnym razie”.

~- o S Wstrzymuje wykonanie skryptu i czeka na spetnienie warunku.

powtarzaj az .__~ Powtarza instrukcje umieszczone wewnatrz tak dtugo, az

wy Warunek zostanie spetniony.
Zatrzymuje wykonywanie biezgcego skryptu.

o Zatrzymuje wykonywanie wszystkich skryptow wszy-

m Zwraca zadang warto$¢ na zewnatrz funkcji. Ta instrukcja uzywana
jestwytacznie wewnatrz wtasnych bloczkow (funkgiji).

: Zatrzymuje wykonywanie bloczka (dotyczy wytacznie
Sl e LS wiasnych bloczkéw).

Uruchamia okno pracy krokowej, pozwalajgce na wykonywanie
“l= T programu instrukcja po instrukgji, w celu znalezienia ewentualnych
btedéw (debugowania).
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Paleta Czujniki

y Funkcja logiczna zwracajgca wartos¢ PRAWDA gdy obiekt
dotyka innego, wybranego z listy obiektu.

Funkcja logiczna zwracajgca wartos¢ PRAWDA gdy

obiekt dotyka innego, wybranego koloru. Uzyj pipety

zeby wskazac interesujacy sie kolor na scenie

Funkcja logiczna zwracajgca wartos¢ PRAWDA gdy

fragment obiektu w wybranym kolorze dotyka fragmen-
tow innego obiektu bgdz sceny, w innym wybranym
kolorze.

Wyswietla pytanie wraz z oknem dialogowym i czeka
na podanie odpowiedzi.

spytaj i czekaj

\II-'VL;rrlri(qa zwracajgca odpowiedz wprowadzong w oknie dialogo-

m Funkcja zwracajgca wartos¢ wspotrzednej x kursora myszy

m Funkcja zwracajgca wartos¢ wspotrzednejy kursora myszy

Funkcja logiczna zwracajgca wartos¢ PRAWDA gdy
= HaZvi wcisniety jest klawisz myszy.

Funkcja logiczna zwracajgca wartosc¢
QEEE ANV EEEESTNEECEIES PRAWDA gdy nacisniety jest wybrany klawisz
na klawiaturze.

Funkcja zwracajaca odlegto$é do wybranego obiektu.

Zeruje zegar (stoper), startowany automatycznie przy otwarciu
programu.
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Funkcja zwracajgca aktualng warto$¢ zegara

wspattzedna x|z Cbiektl

Funkcja zwracajgca wartos¢ wybranej
wiasciwosci wybranego obiektu.

Funkcja zwracajgca wartos¢ (0-100) poziomu dzwieku wykry-
wanego przez mikrofon komputera.

Funkcja logiczna zwracajgca wartos¢ PRAWDA gdy poziom
dzwieku przekracza 30.

Paleta Wyrazenia

-
+
-

Funkcja zwracajgca sume dwoch argumentow bedacych liczbami.

Funkcja zwracajaca réznice dwdch argumentow bedacych liczbami.

Funkcja zwracajgca iloraz dwéch argumentow bedacych liczbami.

Funkcja zwracajgca iloczyn dwéch argumentéw bedacych liczbami.

8§ 8

Funkcja zwracajgca losowa liczbe z Zadane-

losowa liczba miedzy a go zakresu

Funkcja logiczna zwracajgca wartos¢ PRAWDA gdy pierwszy argu-
ment jest mniejszy od drugiego.

Funkcja logiczna zwracajgca wartos¢ PRAWDA gdy pierwszy argu-
ment jest rowny drugiemu.

Funkcja logiczna zwracajgca wartos¢ PRAWDA gdy pierwszy
argument jest mniejszy od drugiego. zwraca wartos¢ PRAWDA gdy
pierwszy argument jest wiekszy od drugiego.

3 § 8

188



Funkcjalogiczna zwracajgcailoczyn logiczny dwéch argumentéw.
Funkcja logiczna zwracajaca sume logiczng dwéch argumentéw.
Funkcjalogiczna zwracajgca zaprzeczenie argumentu.

Funkcja logiczna zwracajgca zawsze wartos¢ PRAWDA.

@ Funkcja logiczna zwracajgca zawsze wartos¢ FALSZ.

e Funkcja zwracajgca tekst bedacy potgczeniem dwdch
potacz [EDN i argumentow bedacych tekstami.

litera ne- ) w Funkcja zwracajgca wybrana litere z zadanego tekstu.

Funkcja zwracajaca dtugosc¢ zadanego tekstu.

7 Funkcja zwracajaca kod ASCII (liczbowa reprezentacje) zada-
negozjnaku. " ( e ) 2

Funkcja zwracajgca znak o zadanej wartosci kodu
ASCII.

kod ascii jako litera

Funkcja zwracajgca reszte z dzielenia dwdch argumentéw.

Funkcja zwracajgca zaokraglenie zadanej liczby do liczby catko-
witej.

1

zaokragl .

5 Zwraca warto$¢ funkcji wybranej z listy (m.in. funkcje trygono-
Al ‘t
2at |z metryczne, potegii pierwiastki) dla zadanego argumentu.

PaletaZmienne

Utwérz zmienna f|  Przycisk recznego tworzenia nowejzmienne;.
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Utwdrz zmienna | Przycisk recznego tworzenia nowej zmiennej.

(s 0 Ustawia warto$é wybranej zmiennej.

pokaz zmienna __ | Wyswietla wartos¢ wybranej zmiennejna scenie.

Ukrywa warto$¢ wybranej zmiennej wyswietlanej na scenie.

Tworzy zmienne lokalne. Instrukcja uzywana wewnatrz
Lot e LS S by wlasnych bloczkéow. Tworzone zmienne majg zasieg
ograniczony do bloczka w ktdrym zostaty stworzone.

Utwarz liste Przycisk tworzenia listy

Funkcja zwraca liste zawierajacg zadane wartosci. Liczbe ele-
mentow tworzonej listy ustawiasz przy pomocy strzatek.

dodaj do Dodaje nowy element na koricu wybranej listy.
usun z Usuwa element na wybranej pozycji z wybrane;j listy.

Wstawia element na wybranej pozyciji

wstaw ClEnEsy na poz. Rl v -
slement £ zwybranej listy.

Zastepuje wybrany element w wy-
zastap element .1""r wr przez e
branejliscie nowym elementem

Funkcja zwracajgca element z wybranej pozycji na

wr Ty
element By w wybranej liscie.
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m Funkcja zwracajgca liczbe elementow wybranej listy.

Funkcja logiczna przyjmujgca wartos¢ PRAWDA
zawiera jesli wybrana lista zawiera element o zadanej
wartosci.

m Funkcja zwracajgca elementy listy jako tekst (kolejne elementy
oddzielone spacjq).

= Przycisk tworzenia wtasnego bloczka (instrukcji, funkcji lub
Utworz blok o . e .. ,
funkcji logicznej), uruchamiajgcy okno edycji bloczkow.
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Dodatek B

Lista elementéw zestawu SZM v.1.0

Kotek

Sruba
Belka 1x12 @ M axg | 20
Sruba
Belka 2x6 ﬁw 40
M. 4x14
Q)
\\\\\\\X Sruba
Belka 2x8 < g M v | 20
Q)
Klucz
Belka 2x9 imbusowy | 2
1,5 mm
Klucz
Belka 2x10 imbusowy | 1
3 mm
Katownik %7/ Srubokret | 4
3x3 = Ph1
Kalowmik @' Tuleja | 12
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Wspornik

Piasta

P3 4 4 mm 5
Koétko Oska
podpo- 2 zgwintem| 4
rowe 4x31mm
\\\N\N Sruba Pasek
M3x8 20 zebaty 2
Koto
VX:é%k 4 zebate 2
18T
Koto
X\ﬁ*gl& 1 zebate 2
62T
Moco- Koto
wanie 3 zebate 5
silnika 90T
. é Q Kotnierz
nggsgo 10 @ kota zeba-| 4
XoX = s tego 90T
Sruba tacznik
beztba | 20 ogniw 40
M3 gasienicy
tacznik 2 Ogniwo 40

gasienicy
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Nairetia | 30 (= Podkadka|
M4 plastikowa
Nakretka <§/ Czujnik
me | 2 odleglosci| |
Czujnik
dotyku | 1 Plytka 3x6| 1
lewy
r e 1 Czujnik ]
owa odbiciowy
niowa
Opona \"- Czujnik
685x22 | 4 | dotyku | 1
!/ prawy
Silnik DC
i z
Sterownik | 1 ode. 3
rem
Klucz _
ptaski 7 1 Kable taczeniowe 6

Zawartosc zestawu moze podlega¢ zmianom.
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Dodatek C —Instrukcja budowy robota SZM.

2x Belka 2x10
2x Sruba M4x14

1x Wspornik P3
3x Sruba M4x8
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1x Silnik DC L. .
1x Wsporniik silnika Zwroc uwage na wciecia pod fby $rub,
2x Sruba M3x8 we wsporniku silnika.

)T

.

1x Koto zebate S0T

1x Piasta

2x Sruba M4x14

1x Sruba bez tba M3

1x Podktadka plastikowa

Piaste wkiadaj tak, aby otwér Sruby bez tha
byt nad sptaszczona czescig watu.

1x Opona 68,5x22
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1x Silnik DC
1x Wsporniik silnika
2x Sruba M3x8

Zauwaz, ze wtyczka silnika jest skierowana
w inng strone niz w kroku 3a. Robisz teraz
lustrzane odbicie.

=

-
s

Sl %
&5
|II|||||~||II||‘I @

W,

((

{

1x Koto zebate 90T

1x Piasta

2x Sruba M4x14

1x Sruba bez tha M3

1x Podktadka plastikowa

1x Opona 68,5x22
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4x Sruba M4x8

1x Koto podporowe
1x Nakretka M8
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4x Kolek plastikowy
1x Pojemnik baterii

2x Kotek plastikowy
2x Sruba M4x14
2x Nakretka M4
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Podtacz silniki do odpowiednich gniazd. Podigcz kabel odchodzacy od koszyczka z
bateriami do odpowiedniego gniazda na sterowniku.
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Dzieki wysitkom i wspétpracy zespotu osob
zwigzanego z projektem ,Mechatronika jako
praktyczne zastosowanie innowacyjnej
mysli i dziatah ucznidbw gimnazjéw dla
edukaciji i budowy przysztych kadr inzynie-
ryjno-technicznych” oddajemy do uzytku
mtodziezy i nauczycieli gimnazjow pierwsze
wydanie podrecznika, ktéry ma pomodc
wprowadzi¢, praktykowac i popularyzowaé
zagadnienia mechatroniczne.

Podrecznik jest propozycjg i ma petni¢ aktywng role w rozbudzaniu
pasji programowania, budowania oraz wykorzystania robotéw jako
wspotczesnych i przyszitych narzedzi stosowanych powszechnie przez
cztowieka, gdy praca jest zbyt ucigzliwa, trudna, niebezpieczna lub
wymagajgca duzej precyzji. Mamy nadzieje na wspottworzenie
kolejnych wydan zaréwno dzieki spostrzezeniom uczniow
uczestniczacych w praktycznych i empirycznych lekcjach jak i poprzez
uwagi i modyfikacje dokonywane przez nauczycieli prowadzacych
zajeciawoparciu o wiedze i zestawy mechatroniczne.

Zespot projektowy

Podrecznik powstat w ramach projektu:
,Mechatronika jako praktyczne zastosowanie
innowacyjnej mysli i dziatan
uczniéw gimnazjéw dla edukacji i budowy
przysziych kadr inzynieryjno-technicznych”
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