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Аннотация
Проблема: Lego очень популярный конструктор, в который играют и взрослые и дети. Он позволяет конструировать и строить модели, развивать мелкую моторику и пространственное воображение. Конструктор Lego WeDo 2:0 дает возможность добавить модели функции движения, а программная оболочка запрограммировать их.  Но насколько применимы полученные знания для реализации моделей?        
Гипотеза: Что бы знания были полезны, их нужно применить к реальной, повседневной жизни и конструированию разных моделей.
Цель проекта: исследование функционала и возможностей языка программирования Lego WeDo 2:0 для применения к конкретной модели привода радиотелескопа.
Объект исследования: Конструктор Lego WeDo 2:0 c возможностью программирования.
Предмет исследования: Конструктор Lego WeDo 2:0. Применение функционала к действующей модели привода радиотелескопа.

Теоретическая часть
Базовый набор LEGO  WeDo 2.0 поставляется в небольшом пластиковом синем контейнере и включает в себя сортировочный лоток и специальные наклейки для облегчения использования набора в повседневной учебной деятельности, 280 деталей системы LEGO, СмартХаб с модулем связи Bluetooth, электромотор, датчик движения и датчик наклона. В дополнение к нему можно приобрести сортировочный набор, в котором содержатся дополнительные элементы, необходимые для самостоятельного конструирования. 
К СмартХабу можно подключить два элемента – передающий движение (электродвигатель) и элемент контроля (датчик движения или датчик наклона).
Для программирования необходимо установить оболочку Lego Education WeDo 2:0 на персональный компьютер или ноутбук, и произвести синхронизацию СмартХаба по Bluetooht. Управление элементами происходит за счет команд, которые можно последовательно запрограммировать.
Все группы команд можно разделить на группы:
· Команды управления мотором,
· Линейные команды,
· Команды управления данными датчиков,
· Управление дисплеем,
· Текстовые и звуковые данные.
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Линейные команды можно выделить на группы:
· команды начала программы, 
· задержки,
·  цикла.  
Команды управления двигателем:
· Направление вращения двигателя,
· Скорость вращения двигателя,
· Включения мотора по команде,
· Остановка двигателя.
· Управление цветом индикатора на СмартХабе.
Команды управления данными от датчиков дают сигнал включения или выключения при определенных параметрах:
· Приближение или удаление объекта,
· Изменения угла от горизонтали.
Команды управления дисплеем позволяют выводить на дисплей данные в процессе работы программы.
Основной элемент для получения входящих данных для моделей – датчики движения и датчик положения.
Датчик наклона сообщает, в каком направлении происходит наклон или отклонение. У входящего в набор WeDo 2.0 датчика наклона есть новая возможность — режим тряски, в котором датчик понимает, что он испытывает или не испытывает постоянной вибрации. Датчик наклона распознаёт изменения в шести разных положениях.
· Отклонение вперед,
· Отклонение назад,
· Отклонение вверх,
· Отклонение вниз,
· Отсутствие отклонения,
· Тряска. 

Датчик движения в пределах своего диапазона чувствительности определяет изменения в расстоянии до объекта по трем параметрам:
· Объект приближается
· Объект удаляется
· Объект меняет положение
Кроме того, датчик движения способен измерять расстояние до находящегося впереди объекта. Однако следует помнить, что измерения приводятся не в точных величинах и могут быть использованы только для сравнительной оценки расстояния.
Ограничение состоит в том, что во время построения модели к Смарт Хабу можно подключить один двигатель и один датчик, или два датчика т.к. количество разъемов ограничено.
Исследовательская часть
Возьмем за основу привод действующей модели радиотелескопа. 
В своей работе антенна радиотелескопа приходит в исходное положение,  поднимаясь вверх. Это первый этап, который называют «подготовка». Далее антенна принимает сигнал. В этом режиме она медленно опускается вниз. Это второй этап, называется «прием сигнала». В третьем этапе антенна возвращается в исходное положение. 
Так как в базовом наборе Lego WeDo 2:0 содержится один электродвигатель, мы сможем реализовать только режим подъема и опускания, без вращения вокруг своей оси.  
Для рассмотрения функциональности рассмотрим созданную мною модель привода космического радиотелескопа, на базе конструктора Lego WeDo 2:0.
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Модель, которая по заданному алгоритму устанавливает положение антенны под необходимым углом.
 
Алгоритм работы модели следующий: 
1. Этап – «настройка»:
· перевод антенны в верхнее положение, 
· остановка,
· подача звукового сигнала,
· смена цвета индикатора блока управления. 
2. Этап – «прием сигнала»:
· возврат в горизонтальное положение с малой скоростью,
· подача звукового сигнала,
· изменение цвета индикатора.
3. Этап – «Возврат в исходное положение»:
· перевод антенны в нижнее начальное положение,
· подача звукового сигнала,
·  изменение цвета индикатора.

Для реализации этого алгоритма, мною была составлена программа на базе Lego Education WeDo 2:0.
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Выводы:
В рамках данного исследования мною были сделаны следующие выводы:  
· Конструктор Lego WeDo 2:O  позволяет конструировать модели и приводить их в действие согласно заданному алгоритму. 
· Оболочка для программирования имеет графическое оформление блоков и удобный интерфейс, которая позволяет интуитивно подбирать необходимые команды.
· Простая линейная последовательность команд удобна в процессе модернизации и отладки программы. Она позволила составить четкий алгоритм действующей модели привода космического радиотелескопа.
· Такое программирование помогает научиться решать разные по сложности задачи, и можно даже сконструировать привод космического телескопа, который будет изменять положение антенны согласно написанной программе.
В процессе анализа были обнаружены функциональные ограничения действия модели:
· Отсутствуют возможность программирования условий, команда «если».
· Невозможно одновременно подключать 2 датчика и двигатель к Смарт Хабу. 
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