附：实验活动报告单
[bookmark: _GoBack]“第 14课　编程控制倒垃圾”实验活动报告单
	实验目的
	1．能够通过编程实现常见传感器和执行器的控制。
2．学会编写控制程序，实现垃圾桶的自动开关盖功能

	实验过程
	1．编写控制程序


2．确定控制参数
“检测来人”响应的距离是　　　　。
舵机转动的度数是　　　　。
放入垃圾的时长是　　　　。
舵机转动的度数是　　　　。　　
3. 测试控制效果



	实验结果
	本组作品编号：____________________________________
作品运行情况：____________________________________
评价与改进：____________________________________

	实验效果评价
	
[bookmark: _MON_1785239738]


[bookmark: PageNo100320374]（合肥市稻香村小学  吕伟）
Document3.doc
		评价项目

		评价标准

		学生自评



		理解控制流程

		能够结合设计方案和硬件搭建，完善智能垃圾桶编程控制流程图，明确各环节的位置，对控制流程有清晰的理解

		



		确定控制参数

		在确定控制参数时，能与同学们积极讨论，合理填写检测来人的响应距离、开关盖时舵机转动的度数和放入垃圾的时长等参数

		



		程序编写


与测试

		能对照流程图，运用编程软件编写控制程序，并将其刷入主控板。在测试控制效果时，能认真记录运行结果，并根据测试结果调整相关数据或结构，直到智能垃圾桶稳定运行
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评价项目  评价标准  学生自评  

理解 控制流程  能够结合设计方案和硬件搭建，完善智能垃圾桶编程控制流 程图，明确各环节的位置，对控制流程有清晰的理解   

确定 控制参数  在确定控制参数时，能与同学们积极讨论，合理填写检测来 人的响应距离、开关盖时舵机转动的度数和放入垃圾的时长 等参数   

程序编写   与测试  能对照流程图，运用编程软件编写控制程序，并将其刷入主 控板。在测试控制效果时，能认真记录运行结果，并根据测 试结果调整相关数据或结构，直到智能垃圾桶稳定运行   

 


Document1.docx
[bookmark: _GoBack][image: ]1．转动开盖

2．转动关盖

3．等待

4．判断是否有人



请将上述环节填在左侧恰当的位置上。
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转动开盖

2

．

转动关盖

3
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等待

4

．

判断是否有人

请将上述环节填在

左侧恰当的位置上。
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测试“智能垃圾桶”的运行记录表

		次数

		舵机开、关

盖角度

		探测距离（厘米）

		等待时间（秒）

		运行效果



		1

		90

		30

		5

		关盖时翘边，等待时间过长



		2

		

		

		

		



		3
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测试“智能垃圾桶”的运行记录表  

次数  舵机开 、 关   盖角度  探测距离 （ 厘米 ）  等待时间 （ 秒 ）  运行效果  

1  90  30  5  关盖时翘边 ， 等待时间过长  

2      

3      


