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D Zeszyt 3

Wstep

Robotyka w szkole to nowy temat, wprowadzony po raz pierwszy w nowej podstawie
programowej z informatyki dla szkoty podstawowej oraz w projekcie podstawy programowe;j
dla szkét ponadpodstawowych. Dokumenty te nie uszczegoétawiajg zakresu zagadnien
zwigzanych z robotykg, ale traktuja je fakultatywnie. Wedtug nowej podstawy programowe;j
z informatyki dla SP uczen:

,Programuje wizualnie:

(...)

b) pojedyncze polecenia lub ich sekwencje sterujgce robotem lub obiektem na ekranie
komputera badz innego urzadzenia cyfrowego”.

Oraz:

»,Formutuje i zapisuje w postaci algorytmow, polecenia sktadajgce sie na:

(...)

c) sterowanie robotem lub obiektem na ekranie” (Podstawa..., b.r.).

Z kolei w projekcie podstawy programowe;j z informatyki dla szkét ponadpodstawowych
widnieje jedynie zapis charakteryzujgcy zakres wymagania dotyczacego programowania
i rozwigzywania probleméw z wykorzystaniem komputera i innych urzadzen cyfrowych.
Mianowicie uczen:

,Do realizacji rozwigzan problemoéw dobiera odpowiednie srodowiska informatyczne,
aplikacje oraz zasoby, wykorzystuje réwniez elementy robotyki”.

Mimo ze robotyka nie ma jeszcze w szkole ugruntowane;j roli, nauczyciele chetnie

siegajg po narzedzia zwigzane z programowaniem robotéw. Powoddw zainteresowania
dydaktycznym wymiarem robotyki jest kilka. Przede wszystkim zajecia z nig zwigzane sg
dla uczniéw bardzo atrakcyjne. Poniewaz programowanie robotéw przypomina, zwtaszcza
w wypadku mtodszych uczniéw, zabawe, nauczyciel nie ma z reguty zadnych probleméw
ze sferg motywacyjng swoich podopiecznych. Rdwniez w wypadku programowania
robotéw w szkole ponadpodstawowej, gdzie mamy do czynienia z bardziej praktycznym
zastosowaniem réznorodnych rozwigzan, nie trzeba namawiaé ucznidw do aktywnego
uczestnictwa w zajeciach.

Wiele krajow europejskich wprowadzito na state elementy programowania i robotyki do
szkot. Polska idzie ich sladem. Jak wskazujg badania, kompetencje teleinformatyczne sg

coraz czesciej wymagane na rynku pracy. Trudno nie odwotac sie rdwniez do Zalecenia
Parlamentu Europejskiego i Rady Unii Europejskiej z dnia 18 grudnia 2006 r. w sprawie
kompetencji kluczowych w procesie uczenia sie przez cate zycie. Umiejetnosé programowania
i wykorzystywania narzedzi teleinformatycznych w codziennym zyciu odnosi sie do wszystkich
osmiu obszarow zdefiniowanych w ww. dokumencie:




1. porozumiewanie sie w jezyku ojczystym — poniewaz narzedzia teleinformatyczne stuzg
komunikacji;

2. porozumiewanie sie w jezykach obcych — bowiem jezyk programowania jest zbudowany
na uniwersalnych podstawach z jezyka angielskiego;

3. kompetencje matematyczne i podstawowe kompetencje naukowo-techniczne —-
umiejetnosci programistyczne opierajg sie na podstawach matematycznych;

4. kompetencje informatyczne;

5. umiejetnosc¢ uczenia sie — dlatego, ze tempo zmian w dziedzinie teleinformatyki wymaga
postawy uczgcej sie, poszukujgcej, ciekawej Swiata;

6. kompetencje spoteczne i obywatelskie — bowiem narzedzia teleinformatyczne stuzg do
komunikacji i rozwijania sieci spotecznych relacji;

7. inicjatywnos¢ i przedsiebiorczos¢ — dzieki inspiracjom wynikajgcym z dostepu do szerokiej
oferty produktow i ustug;

8. swiadomosc i ekspresja kulturalna — dzieki wolnemu dostepowi do informac;ji i mozliwosci
ekspresji (Zalecenie..., 2006: 13).

Niektdrzy nauczyciele, stajgc w obliczu opisanych wyzej zmian, niejednokrotnie obawiaja sie
prowadzenia kurséw z programowania i robotyki. Dzieje sie tak dlatego, ze nowa podstawa
programowa wymaga od nich szczegdlnego przygotowania, podczas gdy ich wyksztatcenie
nierzadko nie jest wystarczajgce. Rynek kurséw programistycznych zdaje sie nie nadgzac

za potrzebami wspodtczesnej szkoty. Brakuje ofert szkolen z programowania i robotyki
przeznaczonych dla nauczycieli informatyki oraz innych przedmiotéw, dlatego nauczyciele
muszg sami doksztatcac sie w tej dziedzinie.

Niniejszy zeszyt jest poswiecony aktywnej realizacji zagadnien z zakresu robotyki. Opieramy
sie w nim na zagadnieniach wprowadzonych w Zeszycie 2 Zestawu 7, ktére poszerzamy

o tresci charakterystyczne dla szkét ponadpodstawowych. Poswiecamy szczegdlng uwage
na podsumowanie i uporzagdkowanie informacji przydatnych do wprowadzenia innowacji
pedagogicznej, jaka jest zatozenie szkoty programowania w ramach szkolnych zajec¢ lub
kétka przedmiotowego. Czytelnik, niemajacy do tej pory do czynienia z robotyka w szkole,
powinien na poczatku zapoznad sie ze wspomnianym wyzej zeszytem.

Organizacja pracowni robotycznej

Przyjrzyj sie trzem uktadom sali do nauki programowania i/lub robotyki. Nastepnie wypetnij
tabele dotyczgcy przeznaczenia takiej organizacji pracowni. W odpowiednie miejsca wstaw
znak X — jesli dana cecha dotyczy okreslonego uktadu.
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Uktad A

Uktad B

Uktad C




Cechy uktadu Uktad A Uktad B Uktad C

Uktad utatwiajacy prace z robotami.

Mozliwos¢ szybkiego dostosowania organizacji sali
do potrzeb lekcji.

Nauczyciel jest w stanie na biezgco kontrolowacd
prace uczniow.

Kable zasilajgce mogg przeszkadzac uczniom.

Uwaga uczniéw moze by¢ rozproszona przy
korzystaniu z rzutnika.

Roboty mozna testowac na podtodze lub
na pulpitach stanowisk uczniéw.

Uktad wspomaga prace w grupach.

Mozliwosé szybkiego diagnozowania probleméw
przez nauczyciela.

Przyjrzyj sie dwom kolejnym propozycjom uktadu sali programistycznej. Zastandw sie
i zdecyduj, ktéry z nich:

e wspomaga aktywne stuchanie,

e ufatwia prezentacje tresci z rzutnika,

e ufatwia wymiane informacji miedzy uczniami i nauczycielem,

e daje wiekszg mozliwos¢ dostosowania organizacji sali do potrzeb lekcji (np. z robotyki),
e sprawdza sie w pracy ze starszymi uczniami.

Uktad 1
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Uktad 2

Wybér srodkow dydaktycznych
Zestawy robotow

Przypominamy, $rodki dydaktyczne w postaci robotdw i potrzebnego oprogramowania

majg duzo zalet, petnig bowiem wiele funkcji w procesie edukacyjnym. Przede wszystkim
dziatajg motywujgco, nastawiajgc ucznidow jednoznacznie pozytywnie do procesu uczenia
sie. Petnig takze funkcje poznawcze, zaznajamiajac uzytkownikéw z rzeczywistym dziataniem
robotéw dzieki ¢wiczeniom praktycznym. Majg niewatpliwie funkcje ksztatcagce — wptywaja
bezposrednio na proces poznawczy i rozwdj umiejetnosci uczenia sie.

Naszym zdaniem na wyzszych etapach edukacyjnych lepiej sprawdzajg sie zestawy do
budowy robotéw niz roboty programowalne. Pozwalajg nauczycielom informatyki elastycznie
dostosowywac program do potrzeb klasy oraz poszczegdlnych ucznidw (wystarczy wybrac
inny projekt). Ponadto pozwalajg na wprowadzenie elementéw mechaniki i praw fizyki,

a takze umozliwiajg uczniom rozwijanie kreatywnosci i wyobrazni przestrzennej. W Zeszycie
3 Zestawu 7 przedstawilismy krétka charakterystyke poszczegdlnych rozwigzan. W niniejszym
materiale korzystac¢ bedziemy z zestawu LEGO Mindstorms EV3. To potgczenie klockdow

LEGO Technic z elementami elektronicznymi, takimi jak czujniki i silniki, ktorymi steruje
zaawansowany mikrokontroler zamkniety w kostce EV3. Zestaw ma ogromne mozliwosci

i moze by¢ wykorzystywany na réznych poziomach edukacji — wiele wyzszych uczelni
technicznych uzywa go w swoich laboratoriach robotyki i mechatroniki.




Zrédto: LEGO Education

Rozwigzania wirtualne

Alternatywnym sposobem nauczania programowania w szkole jest skorzystanie z rozwigzan
wirtualnych, takich jak Scratch, Tynker, Alice albo platforma Code.org. Przyglagdamy sie im
blizej w Zeszycie 2. Przyktadowo, w Kursie 4 dostepnym na platformie Code.org mozna
rozwija¢ umiejetnosci programowania wirtualnych postaci. Rozwigzania wirtualne daja
jednak tylko namiastke mozliwosci, jakie niesie ze sobg programowanie poruszajgcego sie
wedtug komend robota.



https://education.lego.com/en-us
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Uruchomiony skrypt na platformie Code.org.
Strategie uruchomienia pracowni robotycznej

Przypominamy, tworzac pracownie przeznaczong do zaje¢ z programowania lub robotyki,
musimy wybrac oprécz sprzetu i materiatdw najbardziej odpowiedni model dziatania.
W polskiej praktyce najpopularniejsze sg trzy drogi:

e Realizacja wszystkich zadan wtasnymi sitami — $ciezka dajgca najwiecej swobody,
ale i wymagajaca wielu przygotowan, angazujgca czasowo. W Zeszycie 2 Zestawu
7 przedstawiamy kilka przyktadéw platform i opracowan, ktére pozwolg kazdemu
zainteresowanemu niezaleznie od stopnia przygotowania informatycznego nauczyc sie
podstaw programowania i rozpoczgé prowadzenie zajec.

e Nawigzanie wspotpracy z wyspecjalizowanymi firmami, ktére prowadzga zajecia od A do
Z — propozycja dla tych dyrektoréw, ktérzy z réznych powoddw nie mogg zaangazowac sie
w rozwdj wiasnych pracowni i kadry.

e Rozwigzanie posrednie — wykorzystanie gotowych scenariuszy i materiatow
przygotowanych przez wyspecjalizowane firmy. Przyktadem takich zasobéw moze by¢
platforma RoboCAMP. Zastosowanie tego typu rozwigzan utatwia koncentracje na pracy
z uczniami zamiast na aspektach technicznych.




Przyktadowe scenariusze zaje¢ z robotyki dla szkoty
ponadpodstawowej

Opracowanie programu kursu robotyki, a pdzniej konspektdw czy scenariuszy poszczegdlnych
zaje¢ wigze sie m.in. z wyborem konkretnego robota, ktérego cechy utatwig nam okreslenie
celéw lekcji i jej przebiegu.

Przyktadowo, robot BANNER PRINT3R z zestawu LEGO Mindstorms EV3 rysuje linie

na standardowej rolce papieru do kalkulatoréw lub kas za pomocg markera. Dotgczony
program pozwala napisac ,,EV3”, ale mozna go dostosowac tak, aby rysowa¢ dowolne
ksztatty.

Zrédto: LEGO Education

Robot Zuraw EV3 to model dzwigu portowego, ktdry tak jak rzeczywiste maszyny moze
przenosi¢ przedmioty zaréwno w pionie, jak i w poziomie. Najistotniejszym elementem tej
konstrukc;ji jest obrotnica, dzieki ktérej zuraw potrafi obracaé sie z tadunkiem wokét wiasnej
osi. Aby konstrukcja jeszcze bardziej przypominata swoj pierwowzér, do wciggania fadunku
wykorzystywana jest linka. Sterowanie odbywa sie za pomoca panelu kostki EV3 lub pilota
na podczerwien (EV3 Education). Konstrukcja moze by¢ pretekstem do rozmowy o réznego
rodzaju mechanizmach dZwignicowych pomagajacych ludziom w przenoszeniu ogromnych
ciezarow.



https://education.lego.com/en-us

ﬁ Zeszyt 3

Model Zurawia EV3
Zrédto: RoboCAMP

Przyjrzyjmy sie specyfice zaje¢ na podstawie materiatdow i scenariuszy opracowanych przez
firme RoboCAMP, prezentowanych takze w Zeszycie 3 Zestawu 7.

Przypomnijmy, ze na platformie e-learningowej RoboCAMP nauczyciel i uczniowie moga
korzystac ze szczegétowych instrukcji dotyczacych zajec. Prowadzacy moze uzyc¢ tych
materiatdw w czesci wstepnej do prezentacji kontekstu.



https://www.robocamp.pl/pl/blog/

W czesci ,Zobacz” znajdziemy wprowadzenie teoretyczne do konstrukcji, zawierajace
odpowiedzi na pytania:

® Po co budujemy robota?

e Jakie mogg byc¢ jego zastosowania?

e Gdzie mozna spotkaé jego odpowiedniki?

e Skad wzieta sie idea podobnych konstrukcji?

W tym wypadku uczen dowiaduje sie m.in., czym jest maszyna prosta, dZzwignica oraz jakie
znaczenie dla dziatania tej maszyny majg teorie Archimedesa i Pitagorasa.

W sekcji ,,Zbuduj” znajduja sie takze szczegdtowe wizualne instrukcje, ktére nauczyciel
moze prezentowac na ekranie tablicy interaktywnej, projektorze lub udostepnia¢ w sieci
na komputerach uczniow.
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W zaktadce ,,Zbadaj” znajdziemy omdwienie problemoéw badawczych, fizycznych
i matematycznych, bazujace na elementach mechanicznych i rozwigzaniach wykorzystanych
do konstrukcji danego robota.

Z omawianego przyktadu dowiadujemy sie m.in., ze:

e Kostka EV3 oprdcz sterowania silnikami i czujnikami za sprawg swojej wagi daje tez
konstrukcji nisko umieszczony srodek ciezkosci.

e Najmniejszy silnik odpowiada za obracanie sie catego zurawia wokét wtasnej osi.

e Oba duze silniki wykorzystane sg do wciggania linek. Jeden z silnikdw odpowiada
za podnoszenie i opuszczanie tadunku, a drugi zmienia ksztatt ramienia tak, aby tadunek
przyblizy¢ albo oddali¢ od podstawy.

e Czujnik podczerwieni tym razem nie bedzie uzyty do wykrywania odlegtosci, lecz jako
odbiornik sygnatéw nadawanych pilotem.

e Pilot na podczerwien steruje catg konstrukcja.

e Dwie przektadnie zebate umozliwiajg konstrukcji obracanie sie wokdt wtasnej osi.

e Ta o$ odbiera naped z silnika i przekazuje go dalej do dwdéch przektadni zwalniajgcych.
Dzieki temu zuraw obraca sie wolno, lecz réwniez precyzyjnie.

e Ostatnie koto zebate jest na state przytwierdzone do podstawy i tworzy wraz z nig duzg
obrotnice, na ktdrej obraca sie gérna czes¢ zurawia.




W sekcji ,,Uruchom” znajduje sie szczegdtowa instrukcja programowania robota.

PrzesledZzmy teraz dotgczony do instrukcji scenariusz lekcji.

Scenariusz lekcji a konspekt

Scenariusz lekcji jest, podobnie jak konspekt, zapisem planu projektowanych zajec.
Sama nazwa wskazuje na rozbudowang forme planu, ktory bedzie w tym wypadku
zawierat takie szczegoty, jak: pytania do ucznidéw i przewidywane odpowiedzi, doktadne
opisy przebiegu lekcji oraz metod i technik pracy, a takze szczegétowej ewaluacji itp.
Nauczyciele w swojej praktyce zawodowej korzystajg z roznych zrédet metodycznych,
w ktérych napotykajg na réznorodne formy zapisu planu zaje¢, od mniej szczegétowych
(konspektéw), sygnalizujgcych jedynie temat, cele, metody, przebieg lekcji oraz sposéb
ewaluacji, po bardzo rozbudowane scenariusze bedace doktadnymi zapisami lekcji. To,
z jakich form bedg korzystali, zalezy wytgcznie od ich potrzeb na danym etapie rozwoju
zawodowego.

Zuraw EV3

Temat: Budujemy i programujemy dzwig LEGO Mindstorms.
lll etap edukacyjny

Czas zajec: od 90 do 140 minut

Cel gtéwny: Zbudowanie dziatajgcego modelu.
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Cel operacyjne:
e Nauka i technologia:

» Omdwienie pojec¢ masy i ciezaru.
» Omdwienie dziatania wybranych maszyn prostych (dzwignia, krazek, kotowrét).
» Poznanie budowy i zasady dziatania réznych typow dzwigdw.

e |Inzynieria:

» Zbudowanie z klockdéw LEGO Mindstorms EV3 modelu zurawia.

»  Wykorzystanie przektadni zebatej i watu napedowego do zbudowania napedu
ruchomego ramienia zurawia.

»  Wykorzystanie przyciskdw kostki EV3 do zaprogramowania uktadu sterowania
zurawiem.

» Zastosowanie petli i instrukcji warunkowej w zadaniu programistycznym.

Metody:
* wyjasnienie
e dyskusja
e programowana z uzyciem komputera
e (¢wiczenia produkcyjne
Potrzebne materiaty: zestaw LEGO Mindstorms (31313 lub 45544), oprogramowanie LEGO
Mindstorms EV3 Home Edition lub LEGO Mindstorms Education EV3, e-learning RoboCAMP,
pakiet lekcji CityCAMP EV3.
Przebieg zajec
1. Wstep (10—-20 minut)
Cele:
e Omodwienie pojec¢ masy i ciezaru.
e Omodwienie dziatania wybranych maszyn prostych (dzwignia, krazek, kotowrét).

* Poznanie budowy i zasady dziatania réznych typow dzwigdw.

Procedura: Na podstawie prezentacji zawartej w zaktadce ,,Zobacz” nauczyciel omawia
z grupg zagadnienia zwigzane z wykorzystaniem maszyn prostych w budownictwie.

Pytania do dyskusji:

e Cotojest masa?
e (Czy masa to to samo co ciezar?




e 0Od czego zalezy ciezar ciata?

* Do czego stuzg maszyny proste?

e Jak dziata dzwignia?

e Jak dziata kotowrot?

e Jak dziata krgzek?

e Coto jest przeciwwaga?

e Co to znaczy, ze dZwignia jest w rownowadze?

e Jaka jest zaleznos¢ miedzy dtugoscig ramienia dzwigni a ciezarem mozliwym do
podniesienia?

Budowanie robota (50-75 minut)

Cel:

e Zbudowanie z klockéw LEGO Mindstorms EV3 modelu zurawia.

Procedura: Z zaktadki ,,Rozpocznij lekcje” nauczyciel generuje hasta dla kont uczniéw,
klikajac przycisk ,,Ustaw hasto”. Uczniowie loguja sie do e-learningu za pomoca
wyswietlonych na rzutniku logindéw i haset. Na podstawie instrukcji z zaktadki ,,Zbuduj”
uczniowie konstruujg model zurawia.

Omowienie konstrukcji robota (10-15 minut)

Cel:

e Wykorzystanie przekfadni zebatej i watu napedowego do zbudowania napedu
ruchomego ramienia zurawia.

Procedura: Korzystajgc z zaktadki ,Zbadaj”, nauczyciel omawia z grupg dziatanie
zbudowanych robotow.

Pytania do dyskusji:

e Zjakich czesci sktada sie robot?

e Jak dziafa robot?

e W jaki sposdéb przenoszony jest naped?

e Jakie mechanizmy zastosowano w modelu?
e Gdzie w modelu znajduje sie przeciwwaga?
e Jak dziata wciagarka zurawia?
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4. Programowanie (20-30 minut)
Cele:

e Wykorzystanie przyciskéw kostki EV3 do zaprogramowania uktadu sterowania
Zurawiem.
e Zastosowanie petli i instrukcji warunkowej w zadaniu programistycznym.

Procedura: Na podstawie tresci z zaktadki ,,Uruchom” nauczyciel omawia z grupg,
w jaki sposdb zaprogramowac robota. Dzieki zastosowaniu funkcji pulpitu
rozszerzonego nauczyciel wspodlnie z uczniami pisze program. W razie potrzeby
moze skorzystac z e-learningu. Proces programowania wyswietlany jest na rzutniku,
a nauczyciel wyjasnia krok po kroku sposdb dziatania algorytmu.

Pytania do dyskusji:

e Jak uruchomi¢ zurawia?

e Cotojestinstrukcja warunkowa?

e W jaki sposdb zastosowac instrukcje warunkowg uzalezniajgcy dziatanie robota od
stanu przyciskdw na kostce EV3?

e Jak dtugo lina powinna sie zwija¢ lub rozwijac?

e Jak dtugo ramie powinno sie obracaé¢ w prawo lub lewo?

e W jaki sposéb program powinien zareagowac na zwolnienie przycisku? Jak to
zaprogramowac?

e Co zrobi¢, by program wcigz oczekiwat na dziatanie operatora dzwigu?

Uzywane pojecia: masa, ciezar, maszyny proste, dzwignia, krgzek, kotowrét, praca, punkt
stabilnego podparcia, srodek ciezkosci, kratownica, odcigg, przeciwwaga, przektadnia
zebata, przetozenie, petla programistyczna, instrukcja warunkowa.

Jak widzimy, przez wybér projektu odpowiedniego robota mozemy rozwijac kurs,
uwzgledniajac zagadnienia z zakresu matematyki, fizyki oraz historii. W innych przypadkach
dotyczyé to moze takze zagadnien z biologii, geografii, a nawet muzyki (roboty grajace).

Robot SPIK3R to szescionoga istota, ktdra nie tylko wyglgda jak skorpion, ale tez sie tak
zachowuje. Jest zwrotny, ma szczypce i ogon, ktéorym moze zaatakowac przeciwnika.




Zrédto: LEGO Education

Warto zwréci¢ uwage na implementacje zatozen zwigzanych z rozwojem myslenia
komputacyjnego (etapy rozwigzywania problemu). Bazujgc na cechach robota, mozemy
projektowac sytuacje edukacyjne omawiane szerzej w Zeszycie 1 Zestawu 7, a na podstawie
poruszanych probleméw programistycznych opracowac kompleksowy kurs programowania.

Ponizszy scenariusz w szczegdlny sposdb skoncentrowany jest na rozwijaniu umiejetnosci
programowania.

Samodzielnie parkujgcy samochéd

Temat: Autonomiczne parkowanie. Budujemy i programujemy maszyny Lego Mindstorms
lll etap edukacyjny

Czas zajec: okoto 90 minut

Tresci ksztatcenia:

I. Rozumienie, analizowanie i rozwigzywanie probleméw na bazie logicznego

i abstrakcyjnego myslenia, myslenia algorytmicznego i sposobdw reprezentowania
informacji.

II. Programowanie i rozwigzywanie problemdw z wykorzystaniem komputera oraz
innych urzadzen cyfrowych: uktadanie i programowanie algorytmow, organizowanie,
wyszukiwanie i udostepnianie informacji, postugiwanie sie aplikacjami komputerowymi.



https://education.lego.com/en-us
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Wymagania szczegétowe:
I. Rozumienie, analizowanie i rozwigzywanie problemdw. Uczen:

1. formutuje problem w postaci specyfikacji (czyli opisuje dane i wyniki) i wyrdznia
kroki w algorytmicznym rozwigzywaniu probleméw. Stosuje rézne sposoby
przedstawiania algorytmoéw, w tym w jezyku naturalnym, w postaci schematéw
blokowych, listy krokdw;

Il. Programowanie i rozwigzywanie problemdéw z wykorzystaniem komputera i innych
urzadzen cyfrowych. Uczen:

1. projektuje, tworzy i testuje programy w procesie rozwigzywania problemow.
W programach stosuje: instrukcje wejscia/wyjscia, wyrazenia arytmetyczne
i logiczne, instrukcje warunkowe, instrukcje iteracyjne, funkcje oraz zmienne
i tablice. W szczegdlnosci programuje algorytmy z dziatu | pkt 2;

2. projektuje, tworzy i testuje oprogramowanie sterujgce robotem lub innym
obiektem na ekranie lub w rzeczywistosci

W czasie zaje€ uczen:

e buduje robota edukacyjnego z klockéw LEGO Mindstorms EV3,

e formutuje i odczytuje polecenia w postaci algorytmow,

e analizuje i rozwigzuje problemy przy wykorzystaniu logicznego i algorytmicznego
myslenia,

* poznaje podstawy programowania za pomocga programu Scratch,

e programuje poruszanie obiektu na ekranie komputera,

e testuje swoje algorytmy i wprowadza poprawki (iteracje).

Metody
e dyskusja
® programowana z uzyciem komputera

e (¢wiczenia produkcyjne

Narzedzia:

e komputery z zainstalowanym oprogramowaniem Lego Mindstorms,
e klocki LEGO Mindstorms EV3,
e instrukcje budowy robota.




Przebieg zajec

1. Wprowadzenie

Nauczyciel pyta ucznidw, co wiedzg na temat samodzielnie parkujgcych samochodéw. Czy
widzieli takie auto w akcji? W jaki sposdb powinno byé skonstruowane, aby byto bezpieczne?
Jakie ruchy powinno wykonywaé, aby skutecznie parkowac?

2. Konstruowanie

Nauczyciel prosi uczniéw o zbudowanie Robota Edukatora na podstawie instrukgcji.

3. Programowanie robota

Nauczyciel prosi uczniéw o utworzenie nowego projektu w srodowisku programistycznym
EV3, a nastepnie o przygotowanie algorytmu sprawiajgcego, ze robot wykona zakret na dwa,
a wiec:

e zakreci w prawo,

e zakreci w lewo tytem,

e pojedzie naprzdd.

Nauczyciel moze rozrysowac konieczny manewr na tablicy lub oznaczy¢ go na ptaszczyznie,
po ktérej bedzie poruszat sie robot (stéf lub podtoga).

W czasie pracy uczniéw nauczyciel stuzy im pomoca, ale takze zacheca ich do wymiany
doswiadczen i wspdlnego rozwigzywania problemow.

4. Préba

Uczniowie testujg swoj algorytm i obserwuja, czy robot wykonuje polecenia poprawnie.
Whprowadzajg poprawki (iteracje) i przeprowadzaja kolejne testy.

5. Refleksja
Nauczyciel prosi uczniéw o zastanowienie sie, jak powinien porusza¢ sie robot, aby wykona¢
manewr parkowania rownolegtego. Zacheca mtodziez do opisu sekwencji w dowolny sposéb:

stownie, obrazkowo, notatka, gestykulacjg.

6. Programowanie robota

Uczniowie uktadaja sekwencje parkowania rownolegtego swojego pomystu
w oprogramowaniu LEGO Mindstorms EV3.
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W tym potencjalnym rozwigzaniu robot:

* pojedzie naprzdd,

e zatrzyma sie na sekunde,

* pojedzie tytem, zakrecajgc w prawo,

* pojedzie tytem, zakrecajac w lewo,

e pojedzie tytem przez pot sekundy,

* pojedzie naprzdd, aby znaleZ¢ sie na Srodku miejsca parkingowego.

Oprécz tego uczniowie moga dodac do sekwencji uruchomienie swiatta znajdujgcego sie
na robocie jako ostrzezenie o cofaniu.

7. Préba

Uczniowie testujg swoj algorytm i obserwuja, czy robot wykonuje polecenia poprawnie.
Wprowadzajg poprawki (iteracje) i przeprowadzajg kolejne testy.

8. Omoédwienie projektéw

Nauczyciel prosi uczniéw o przedstawienie swoich projektéow przy wykorzystaniu dowolnych
mediéw (demonstracji, schematu, przedstawienia napotkanych trudnosci i sposobdéw ich
rozwigzania).

9. Dodatkowo: Tekstowe jezyki programowania

Nauczyciel moze wyswietli¢ na tablicy kodowg wersje algorytmu parkowania (np. w jezyku
ROBOTC) na tablicy w celu jej krotkiego omdéwienia. Wskazuje podobierstwa programowania
kodowego w aplikacji Mindstorms i zaznajamia ucznidw z taka formg prezentacji algorytmow.

10. Podsumowanie

Poprowadzone w ten sposob zajecia rozwijajg wiedze ucznidw na temat tworzenia i zapisu
algorytmow. Zmuszajg ich do abstrakcyjnego myslenia, analizy probleméw i rozwigzywania
ich na bazie logicznego myslenia i tworzenia schematéw. Dodatkowo rozwijaja umiejetnosci
postugiwania sie aplikacjami komputerowymi oraz programowania robotéw.

Po zakonczeniu zajeé uczern umie samodzielnie zbudowadé i zaprogramowac poruszajgcego
sie robota za pomocg LEGO Mindstorms EV3. Jezeli napotka problem, jest w stanie odszukac
miejsce jego wystgpienia i stopniowo wprowadza¢ poprawki (programowanie iteracyjne).
Potrafi rowniez opisa¢ funkcjonowanie cudzego algorytmu na podstawie analizy wizualnego
kodu réwiesnika lub ruchu jego robota.




Sprawdz, czy potrdfisz...

e wybra¢ optymalne ustawienie stanowisk w pracowni robotycznej.

e opracowac na podstawie cech przedstawionych robotéw scenariusz sytuacji edukacyjnej.

e wskazac w scenariuszach zajec elementy procesu rozwigzywania probleméw wg J.
Deweya.

e wybra¢ odpowiadajgca potrzebom i mozliwosciom szkoty strategie zorganizowania zajec
robotycznych.

Dowiedz sie wiecej

1. Festiwal robotyki Cyberbot

2. Program Mistrzowie Kodowania

3. Forum poswiecone robotyce



http://www.sumo.put.poznan.pl/
http://wiki.mistrzowiekodowania.pl/index.php?title=Strona_główna
https://www.forbot.pl/forum/index.php
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