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c € E E Zuzyty sprzet elektryczny i elektroniczny (WEEE)
— OSTRZEZENIA!
1

. Produkt nie jest przeznaczony dla dzieci

w wieku ponizej 3 lat. Zawiera mate elementy
***@ - ryzyko zadtawienia.
2

. Do uzytku pod bezposrednim nadzorem osoby

nowa szkota doroslei.

ul. POW 25, 90-248 h’)di, 3. Nalezy zachowa¢ opakowanie lub/i instrukcje.
www.nowaszkola.com Zawierajq one wazne informacje mogqce by¢ przydatne w przysztosci.
tel. (42) 630 17 28, 4. Uzytkowanie niezgodne z zaleceniami zwalnia producenta od odpo-
(42) 630 04 88, fax: (42) 63273 28 wiedzialnosci za ewentualne szkody.

Ly T8

nowa szkota

ai-robot

SCENARIUSZE
DLA SZKOtY PODSTAWOWEJ
KLASY IV-V

W przypadku programowania za pomocq komend glosowych wymagane jest oprogra-
mowanie XIAOZI Al (po jednorazowym wgraniu oprogramowania nie ma koniecznosci
ponawiania tej czynnosci). Scenariusz sprawdzi sie réwniez przy korzystaniu ze standar
dowego oprogramowania i kodowania za pomocq blokéw SCRATCH lub PYTHON.
Robot moze by¢ programowany z pomocg platformy online lub aplikacji pobranej na
urzqdzenie. Wersja przegladarkowa: htips://icreatecode.icrobot.com/editor. himl

Elementy ai robota: Aplikacje do pobrania:

Ns9401 i robot Windows Android
N$9402 — Chwytak

N$9403 — Mata miasto przysztosci
Ns9404 — Mata trawa

N$9405 — Mata suchoscieralna
Ns9401W — Edukacyjne karty pracy
Zestawy ai robota:

NS9400 — Zestaw programisty

Ns9410 — Wyspa matego programisty
Ns9411 — Wysoka wyspa programisty

nowa szkota
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Programowanie robota

do segregowania odpadéw
wedtug regut logicznych

Przedmiot: Informatyka / Technika/Matematyka.

Cel ogélny

Uczen potrafi zaprogramowaé robota tak, aby segregowat elementy wedtug ustalonych
regut logicznych, planujgc sekwencie ruchéw, analizujae skutki dziatar i korygujac btedy.

Cele szczegbtowe (uczen):
planuje frase robota z uwzglednieniem przesuwanych elementow,

rozpoznaje cechy elementéw i przyporzadkowuije je do stref,
tworzy algoryim uwzgledniajgey kolejnosé¢ dziatan,

przewiduje skutki bfednych decyzji,
festuje, poprawia i optymalizuje program,

wspdipracuje w grupie, dzielgc zadania.

Podstawa programowa

Informatyka (klasy IV=VIII):

Uczen planuje i tworzy proste algorytmy sterujgce robotem, zapisuje je w posfaci sekwen-
cji polecen, analizuje i przewiduje efekty ich dziatania, stosuje reguty logiczne do podej-
mowania decyzii, testuje | poprawia btedy w programie oraz wsptpracuje w grupie przy
rozwigzywaniu probleméw z wykorzystaniem robota edukacyjnego.

Technika (klasy IV=VIII):

Uczen projekiuje i realizuje proste rozwigzania techniczne, bezpiecznie postuguje sie
elementami konstrukeyjnymi i robotem edukacyjnym, planuje sposéb dziatania, wspétpra-
cuje w zespole oraz ocenia efekty swojej pracy i wprowadza usprawnienia.
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Przyktadowy kod w SCRATCH dla figury ,iréjkat”:

porusza si¢ do przodu * zZmoca @ % przez o cm

skrecawprawo ¥ zmoca @ % przez @ © az do zakoficzenia

porusza si¢ do przodu ¥ zmoca @ % przez @ cm

Warianty

1. Ukladanie sekwencji drogi, jakq pokonat Robot przy pomocy klockéw (np. Morphun)
lub strzatek kierunkowych.

2. Stawianie warunkéw [np. ustaw Robota w kierunku pétnocnym do figury, omin pole C3).
3. Uzyj biatych kart pracy, aby dorysowaé wiecei figur.
4. Zaprogramuj robota tak, aby po najechaniu na figure zmienit kolor tylnego $wiatta na

kolor figury.
porusza si¢ do przodu « zmocq@ % przez o cm
1&4\ skrecawprawo * zmoca @ % przez @ ° az do zakoficzenia
561 i do przodi z % prz
| £ porusza sig¢ do przodu v ‘nlocq@ opwezacm
Ustaw kolor tyinego $wiatta na l
*k%k nowa szkota

Matematyka (IV-VIII)

Uczen analizuje cechy obiekiéw i porzqdkuje je wedtug ustalonych kryteriéw, planuje
i opisuje kolejnoé¢ dziatan, przewiduije skutki podejmowanych decyzji, rozwija mysle-
nie logiczne i przestrzenne oraz sfosuje pojecia zwigzane z kierunkiem, ruchem i po-
tozeniem w przestrzeni.

Srodki dydaktyczne:
ai robo.
Tablet/laptop do programowania robota.
Karty pracy do ai robota.
Mata ,Inteligentne miasto”.

Przebieg zaje¢

1. Przygotowanie maty
B Nauczyciel z pomocq uczniow rozmieszcza na macie karty pracy.
m Przyktadowe rozmieszczenie kart na macie:

@ Nauczyciel moze poprosi¢ ucznidw, aby na poczatku sami narysowali na biatych
karfach pracy rzeczy, kiére docelowo maiq frafi¢ do koszy na papier, szkfo, plastik/
metal i BIO.

@ Stawiamy robota na polu startowym — Fabryka (pole C7) przodem do kierunku drogi.

2. Wstep: Eko-Misja
Problem: Miasto na macie zostato zasypane odpadami (rozmieszczamy na biatych polach

karty pracy z napisami: ,gazefa”, ,szklana butelka”, ,puszka”, liscie”).

Alternatywnie: Nauczyciel moze zapyta¢ ucznidw jakie odpady powinno sie wyrzucaé
do danych koloréw koszy, a nasfepnie uczniowie rysuja/zapisujg wymienione odpady
na biatych karfach pracy.
® Zadanie: Robot musi przejecha¢ trase, najezdzajge na dany przedmiot i nastepnie

musi dowiez¢ go do odpowiedniego kontenera (z&tty, niebieski, zielony, brgzowy).

xEXx nowa szkota
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3. Analiza mapy i logiki
= Wspdlna analiza z uczniami: Do jakiego koloru kosza pasuje dany przedmiote
o Cazefa -Niebieski (Papier).

o Butelka - Zielony (Szkto).

o Puszka - Zolty [Metale i tworzywa).

o Lliscie - Brgzowy (Bio).

4. Programowanie robota
= Uczniowie programujg robota, aby zebrat odpady i zawiézt je do odpowiedniego kosza.
Przyktad Scratch dla BIO:

porusza si¢ do przodu v zmocq@%pfzez@cm
skrecaw lewo » z moca 9 % przez @ ° az do zakoficzenia
porusza si¢ do przodu « zmocq@%przezecm
skrecawlewo v z mocg @ % przez @ © az do zakoficzenia

porusza si¢ do przodu ¥ zmoca @ % przez e cm

porusza sigdo tylu + zmoca e % przez @ cm

skrgcaw lewo v  zmoca @ % przez @ © az do zakoficzenia

porusza si¢ do przodu » zmoca @ % przez @ cm

Zadanie dodatkowe:

m Zaprogramuj ai robot fak, aby dodatkowo po najechaniv na przedmiot powiedziat
nazwe przedmiotu.

porusza si¢ do przodu »+ zmoca @ % przez @ cm
skrgcawlewo v zmoca @ % przez @ ° az do zakoficzenia

porusza si¢ do przodu + zZmoca @ % przez o cm

skrecawlewo » 2 moca @ % przez @ © az do zakoficzenia

porusza si¢ do przodu ¥ zmoca @ % przez @ cm

graj d2wiek recordingl v  az sie skoficzy

wa:?‘» porusza si¢ dofylu ¥ zmoca @ % przez a cm
skrecawlewo ¥ zmoca @ % przez @ © az do zakoficzenia

porusza si¢ do przodu v zmoca @ % przez @ cm

nowa szkota

Materiaty

. Mafa do nauki kodowania [siatka 5x8 pdl).

. Komputer/tablet/monitor interaktywny z aplikacjg | Polecamy programowanie robota

z poziomu monitora interaktywnego, dzieki czemu cata klasa jednoczesnie widzi kod
i moze programowa¢ robota dajge swoje uwagi).

. Karty pracy do ai robota

3 puste karty pracy ze wzorami pél figur:
a™? (kwadrat),

2 x a x h [irojkat),

a x b (prostokgf).

. Karty pracy z figurami roztozone na polach:

o kwadrat/romb: A2,

o prostokat: E6,

o ir6kgt: D1.

® opcjonalnie uzyj biatych kart pracy, aby dorysowaé wiecej figur.

5.

Robot na polu starfowym: C4.

Cel

1.
2.
3.
4.

Wprowadzenie robota w ruch w celu uzyskania pozadanego efektu.
Posfugiwanie sie wzorami na obliczanie pél figur plaskich.
Ksztattowanie logicznego myslenia, orientacji przesirzennej, pamieci.
Pobudzanie wyobrazni, wyzwalanie kreatywnosci.

Przebieg

Zajecia przeznaczone sq zaréwno do pracy indywidualnej jak i grupowej dla dzieci
w wieku od 10 lat.

. Roztéz karty pracy z figurami w zaznaczonych polach.

. Posadz ucznidw wokot maty.

. Przygotuj ai robot. Ustaw go na wybranym miejscu poczgtkowym (C4). Robot za

kazdym razem rozpoczyna droge z tego pola.

. Powiedz: ,Dzisiaj Robot nauczy was wzordw na obliczanie pdl figur geometrycznych.

Roztozone sq one na macie”.

. Przedstaw zasady:

o Nauczyciel pokazuje karte pracy z wybranym wzorem na pole figury (lub opcjonal-
nie pokazuje wzér na tablicy) a uczniowie programuijq robota prowadzgc go do
figury, kiorej wzor zostat wylosowany.

o Uczen/grupa, kidra jako pierwsza napisze kod programuije robota.

® Zajecia frwajq, az nauczyciel uzna, ze wszyscy uczniowie sq w stanie dopasowaé
wzér do odpowiedniej figury.

xEXx nowa szkota




Jak policzyé pole?

Przedmiot: Matematyka / Informatyka.

Wymagany sposéb tqczenia robota z aplikacja: VWi-Fi / Bluetooth (programowanie zaleca-
ne z poziomu monitora inferaktywnego).

Temat lekeji: Jak policzy¢ pole? — programowanie trasy robota do figur geometrycznych
na podstawie wzorow.

Cel ogélny

Uczen utrwala znajomo$é wzoréw na pola figur ptaskich oraz sfosuije instrukeje ruchu do
programowania drogi robofa na siatce wspdtrzednych.

m Cele szczegotowe (uczen):

o rozpoznaije figury plaskie (kwadrat, prostokgt, tréjkat) i przypisuje do nich odpowied-
nie wzory na pole matematyczne,

® tworzy sekwencyjny program sferujgcy ruchem robofa po wyznaczonej éciezce na
siatce pdl,

o stosuje mySlenie przestrzenne do wyznaczenia najkrétszej lub najbezpieczniejsze
frasy [omijanie przeszkod),

o andlizuje i poprawia btedy w kodzie wspdlnie z klasq (debugowanie na forum),

o wspdipracuje w zespole, rozwijajqc orienfacje przesirzenng i pamieé.

Podstawa programowa
m Matematyka [klasy IV-VIII):

e Uczen oblicza pola: kwadratu, prostokgta, rombu, tréjkgta.

* Uczen stosuje wzory na pole figury w sytuacjach zadaniowych.
Im nformatyka (klasy IV=VIII):

e Uczen uktada i programuje algorytmy sekwencyine sterujace obiektem na ekranie
lub robotem.

e Uczeh testuje program, w razie potrzeby modyfikuje go i poprawia btedy [debugo-
wanie).

xExXx nowa szkota
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Szukaj (Cur=F)

5. Podsumowanie i refleksja
m Kiotka rozmowa na dywanie / przy wyspie programisty:
o Co byto najtrudniejsze?
o Kidra reguta byta najbardziej precyzyjna?
o Czym rozni sie ,domyélanie sie” od ,jasnej instrukcji’2
m Nauczyciel nazywa wprost:
o algorytm jako zestaw regut,
@ programowanie jako méwienie robotowi doktadnie co ma zrobic,
o logike jako planowanie bez zgadywania.

xEXx nowa szkota
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Wyzwania
warunkowe i iferacyjne

Budowanie ztozonych algorytméw typu ,jezeli... to...”
Testowanie i poprawianie btedéw logicznych

Przedmiot: Informatyka.
Wymagany sposéb tqczenia robota z aplikacja: VWi-Fi / Bluetooth

Temat lekeji: VWyzwania warunkowe i iteracyjne — budowanie zfozonych algorytméw typu
Jezeli... to ..." testowanie i poprawianie bfedow logicznych.

Cel ogélny

Uczen rozumie dziatanie instrukeji warunkowych i iteracyjnych, potrafiqe zaprogramowaé
robota do samodzielnego podejmowania decyzji nawigacyinych na podstawie rozpozna-
nego podfoza.

Cele szczegdtowe (uczen):
B wyja$nia pojecia: pefla (iteracja), warunek, czujnik koloru,
m ftworzy skrypt wykorzystujqey instrukcje Ljezeli ... to.."

m programuje zmiang zachowania robota [obrét w lewo/prawo, zatrzymanie) w zalez-
nosci od koloru karty odczytanej przez dolny czujnik,

m projekivje frase na siafce pdl 5x8, sirategicznie rozmieszczajqce kolorowe karty,

m analizuje | poprawia bledy logiczne w kodzie [np. problem zapetlania sig robota na
iednym kolorze).

Podstawa programowa

Informatyka (klasy IV=VIII):
m Uczen tworzy programy sterujgce robotem wyposazonym w czujniki.

m Uczen stosuje w programach instrukcje iteracyjne [petle) oraz instrukcje warunkowe
(w tym zagniezdzone).

m Uczen testuje program na komputerze i w rzeczywistoéci, w razie potrzeby modyfikuje
go i poprawia bfedy [debugowanie|.

Ly T8

nowa szkota

e
\’/
A

Etap 4: Egzamin na prawo jazdy — Misja w ,Mieécie przysztoéci”
m Nauczyciel uktada na macie ,Miasfo przyszfosci” trase. Dodaje utrudnienia, kladgce
na ulicach klocki jako ,zaparkowane auta” lub ,roboty drogowe”. Zasady:

o Uczen A (Kierowca] steruje robotem z poziomu klawiatury komputera.

® Uczen B [Pilot) stoi przy macie i méwi kierowcy, ile ma miejsca [np. ,dobrze, powo-
i w prawo, uwazaj na klocek, jeszcze troche do tytu”).

® Robot musi przejecha¢ od Startu do Mety, poruszajqc sie wylacznie po narysowanych
na macie drogach, nie dotykajqgc frawnikéw,/budynkéw i nie potrgcajac przeszkod.

Etap 5: Zmiana rél

m Po dotarciu do mety uczniowie w parach zamieniajq sie miejscami. Kierowca zosfaje
Pilotem, a Pilot — Kierowcq.

Etap 6: Zadanie rozszerzajqce (dla ambitnych / szybszych grup)

m Uczniowie dopisujq do swojego programu dodatkowe funkcje z klawiatury, tworzqc
petnoprawny pojazd miejski:
o Spacja: wigcza dzwiek klaksonu.
© Dodanie kierunkowskazu (strzatki wyéwietlajacej sie na ekranie robota podczas skretu.

naciéniety

skrgcawprawo * z mocq @ %

v przez o sekundy

Od Gory do Dolu »  wyswietla

kiedy kiawisz  strzalka w lewo v  naciéniety

'ﬁ;\ skrgca w lewo v zmoca@%
—

0d Géry doDolu v wyswietla v przez (@) serunay

Podsumowanie

Zajecia konczq sie refleksjq: Dlaczego prawdziwe samochody autonomiczne i drony majq
tak skomplikowane oprogramowanie? Jak frudno byto idealnie wymierzyé skret recznie?

*ikA
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Etap 2: Kodowanie ruchu przéd/tyt
m Uczniowie w $rodowisku programistycznym:

o fworzq skrypt przypisujacy jazde do przodu dla strzatki w gére i jazde do tytu dla
strzatki w dot.

kiedy Klawisz strzalka w gére »  naciéniety

<h

porusza sig do przodu *+ z mocg @ %

porusza sie do tylu + 2z mocg @ %

® dodaijq blok zatrzymujqcy silniki, gdy zaden z tych klawiszy nie jest wcidniety.

kiedy Klawisz s * nacinigly

'.',:E" zatrzymaj silniki
==

o festujq na biurku lub podiodze, czy robot reaguje natychmiastowo.

Etap 3: Kodowanie skretéw (lewo/prawo)
m Uczniowie:

o dodajq obstuge strzatek w lewo i prawo [obroty robotal.

kiedy klawisz strzalka w prawo * naciSniety

T)r:‘ skreca wprawo * z mocq @ %
(=

Kiedy Klawisz strzalkaw lewo v  nacignigty

81 skrecawlewo v zmoca @ %
=

® Wazny moment (Debugowanie): Podczas pierwszych testéw uczniowie zauwazg,
ze robot skreca zbyt gwattownie. Nauczyciel poleca im zmniejszenie parametru
,Moc silnikow" (np. ze 100% na 30% lub 40%) tylko dla skretéw, aby pojazdem
tatwiej byto manewrowaé.

xExXx nowa szkota

Srodki dydaktyczne:

ai robot z wbudowanym lub doczepianym dolnym czujnikiem koloru [skierowanym
w strone maty),

komputer, laptop lub tablet z aplikacjg do programowania dla kazdego zespoty,
mata do kodowania ,Trawa" [siatka 5 x 8 pdl),
Karty pracy do ai robota.

Przebieg zaje¢
Wprowadzenie do lekg;ji

1. Jak maszyna podejmuje decyzje?
Cel etapu: Uczen przypomina sobie dziatanie petli i poznaje nowq strukiure logiczna.
m Nauczyciel wprowadza pojecie instrukeji warunkowe;:

o W zyciu czesfo stosujemy warunki. ,Jezeli pada deszcz, to biore parasol. W prze-
ciwnym razie (czyli gdy nie pada) zaktadam okulary przeciwstoneczne”.

® Maszyny i programy dziatajg fak samo. Dzisiaj stworzymy dla robota instrukcje:
Jezeli pod tobq jest karta czerwona, ziéb X. W przeciwnym razie jedz prosfo”.

o Nauczyciel wyjasnia, ze aby robot caty czas sprawdzat kolor podtoza (a nie tylko
raz po wigczeniu), cata instrukcja warunkowa musi znajdowaé sie wewngtrz petli
nieskofczonej (,Zawsze").

2. Stownik Koloréw (Ustalenie algorytmu)
Cel etapu: Klasa wspdlnie ustala zasady nawigacii.

m Nauczyciel rozrysowuje na tablicy schemat zachowan, kiéry uczniowie bedg musieli
zaprogramowac:

. karta czerwona: Skre¢ w prawo (o 90 stopni),

. karta niebieska: Skre¢ w lewo (o 90 stopni),

D karta zétta: Zatrzymai sie,
. trawa (brak karty / inne tto): Jedz do przodu.

Etap praktyczny — praca z robotem i matg

Cel etapu: Uczen buduje rozbudowany algorytm warunkowy, rozwigzuje problemy logicz-
ne (debugowanie) i nawiguje robotem za pomocq kolorowych kodéw.

nowa szkota
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Etap 1: Budowa ,Mézgu” robota (programowanie) Srodki dydaktyczne:

ai robot,

Uczniowie w aplikacji tworzq skrypt:
B Za pomocq kodu ,méwiq" robotowi, ze ma rozpoznawaé kolory.

komputer lub laptop z fizyczng klawiaturg oraz aplikacjq,
mata edukacyina , Infeligentne Miasto przysztosci”,

drobne przeszkody (klocki Morphun, papierowe modele budynkéw, znaki drogowe,
wydrukowane przeszkody na drukarce 3D) do ustawienia na macie,

stoper (opcjonalnie, np. w felefonie nauczyciela).

Przebieg zaje¢

Wprowadzenie do lekcji

1. Jok dziatajq gry i kontrolery? Cel efopu: Uczen rozumie réznice miedzy programem,
kiéry ,jedzie sam”, a programem interaktywnym. Nauczyciel rozpoczyna od pytan:

o Kio z was grat w gry na komputerze lub konsoli? Jak posta¢ wie, ze ma is¢ do
przodue”

o Nauczyciel wprowadza pojecie Zdarzenia. Tlumaczy, ze komputer caty czas ,nastu-
chuje”. Kiedy naciskamy klawisz, wysytamy sygnat (zdarzenie], a program musi
wiedzie¢, jak na nie zareagowad.

o Oméwienie uktadu WSAD lub strzatek kierunkowych jako uniwersalnego standardu
sferowania.

Etap praktyczny - praca z robotem na macie

Cel etapu: Uczen programuje whasny system zdalnego sterowania (RC) i sprawdza jego
dziafanie w prakiyce, wykonujgc misje nawigacyjng.

Etap 1: Przygotowanie stanowiska i parowanie Uczniowie
w parach:
® wiqczajq robota i tgczg go z komputerem (Live mode / fryb na zywo),

o rozkladajq mate ,Miasto przyszfosci”. Nauczyciel stowia na niej na razie tylko punkt
START i punkt META (jako start moze stuzy¢ zielona karta pracy, a joko meta czer

| wona karfa pracy).

nowa szkota / /\ xEXx nowa szkota

Ustaw czujnik linii na fryb Kolor »
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Zdalne sterowanie

Programowanie zdarzen i egzamin na prawo jazdy

w ,Inteligentnym miescie przysztosci”

Przedmiot: Informatyka / Technika.

Wymagany sposéb tqczenia robota z aplikacja: WiFi / Bluetooth (niezbedne jest potgczenie
,na zywo', aby komputer mogt na biezgco wysylaé sygnaty z klawiatury do robota).

Temat lekeji: Zdalne sterowanie — programowanie zdarzen i egzamin na prawo jazdy
w ,Inteligentnym miescie przysztosci”.

Cel ogélny

Uczeh potrafi zaprojektowad i napisa¢ program wykorzystujgcy zdarzenia (wciéniecie
klawiszy na klawiaturze komputera) do ptynnego, zdalnego sterowania ruchem fizycznego
robofa po wyznaczonej frasie.

m Cele szczegodtowe (uczen):

wyjasnia pojecie ,zdarzenia” w programowaniu,

przypisuje odpowiednie bloki ruchu do klawiszy kierunkowych (np. strzatki lub
A S D),

rozumie koniecznoé¢ zaprogramowania zatrzymania silnikéw po zwolnieniu klawi-

sza (warunki logiczne),

modyfikuje parametry programu (moc silnikéw), aby zoptymalizowaé¢ precyzje sfe-

rowania,

nawiguje robotem po planszy, ¢wiczace koordynacje wzrokowo-ruchowq i wyobraz-
nig przestrzennq.

m Podstawa programowa Informatyka (klasy IV=VIII):

o Uczen tworzy programy reagujqgce na zdarzenia [np. naciénigcie klawisza, kliknie-
cie myszq).
® Uczen steruje obiektem na ekranie lub robotem, wykorzystujgc instrukcje warunkowe
i zdarzenia.
o Uczen festuje program, w razie potrzeby modyfikuje go i poprawia btedy [debugo-
wanie). Technika (klasy IV-VIII):
o Uczen bezpiecznie postuguje sie urzqdzeniami technicznymi, rozumie podstawowe
zasady sterowania maszynami.
Ly Y. 8 nowa szkota

B Wirzucajg do petli bloki Jezeli ... to ..." [czesto frzeba je polqczyé, czyli wiozy¢ jeden
w drugi, aby obstuzy¢ kilka kolorow).

e
\’/
A

m Konsfruujq logike na podstawie Stownika Koloréw z tablicy:
o Jezeli wykryty kolor = Czerwony > Skre¢ w prawo.
o Jezeli wykryty kolor = Niebieski > Skre¢ w lewo.
o Jezeli wykryty kolor = = Z6ty > Stop.

* Nalezy pamieta¢, aby usta-
wi¢ wykrywanie koloru na
$srodkowej sondzie czujnika
koloru:

;i_ Sonda M + czujnika linii wykiyta Zolty » fo

58\ zatrzymaj silniki
=
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Etap 2: Pierwszy test i putapka logiczna! (debugowanie)
m Nauczyciel kladzie czerwong karte na macie. Uczen uruchamia robota.

® Spodziewany bfad (fzw. Bug: Robot wjezdza na czerwong karte, skreca w prawo,
ale nadal sfoi na czerwonej karcie! Petla powtarza sie w utamku sekundy, wiec
robot znowu widzi czerwony, znowu skreca i zaczyna kreci¢ sie w kotko jak bgczek!

® Burza mozgéw: Nauczyciel zadaje pytanie: ,Dlaczego ai robot sie gubi? Jak mu
pomée zjechaé z karty po skrecie?”

® Rozwigzanie: Uczniowie muszq zmodyfikowa¢ kod. Do instrukeji dla skretu w lewo

, i prawo muszq doda¢ blok ,Jedz do przodu o 13 cm’, a dla zatrzymania silnikow
doda¢ blok ,czekaj 3 sekundy” + ,Jedz do przodu o 13 cm” . Dzieki femu, po

obrocie, robot od razu zjedzie z kolorowego pola na zielong frawe i system zadzia-

ta bezbtednie.

porusza sie doprzodu * z moca @ %
& sonda M v coujnikaliniwykyla Czenwony v M0
skrecaw prawo » zmoca e % przez m * az do zakoficzenia

porusza sie do przodu + z moca @ % przez o cm

_:-i. Sonda M * czujnika fini wykryta Miebieski « to

skrecaw lewo » z moca @ % przez @ * az do zakoficzenia

porusza sig do przodu + Z moca @ % przez e cm

& sonda M~ cupnikainiwykyta Zoty v M0

zatrzymaj silniki

J Jesli podczas obrotu na karcie pracy robot obraca sie wraz z kartg mozna uzyé¢ tasmy
dwustronnej, aby przyklei¢ karty pracy do maty.

xExXx nowa szkota

Etap 4: Kodowanie mis;ji

m Uczniowie tworzg kod, kiérego sirukiura powinna wyglada¢ mniej wiecej tak:
. Dojazd: Jedz prosto do biatego pola z paczkg.
. Pobranie: zamknij chwytak.

. Wycofanie i obrot: Pojedz do tylu (aby wréci¢ z pola na pas drogowy) > skre¢
w wyznaczonym kierunku.

. Nawigacja: Szereg komend jazdy i skretu pod kgtem QO stopni po biatych drogach.

. Dostawa: Dojazd do docelowego biatego pola > otwérz chwytak > wycofai sig bez
paczki.

Przyktadowy kod:

ﬁ Chwytak na porcie 2 v zamyka v do zakoficzenia
skreca w prawo + zmoca @ % przez @ ° az do zakonhczenia
porusza si¢ do przodu v zmoca@ %przezecm
skrgcaw lewo »  zmoca @ % przez @ ° az do zakonhczenia
porusza si¢ do przodu v zmoca@%przez@cm

é Chwytak na porcie 2 » Otwiera v  do zakofczenia

porusza si¢ do ftylu v zmoca @ % przez o cm

Etap 5: Testy i odbiér techniczny
Uruchomienie programéw i obserwacia przejazdéw na macie.

Nauczyciel i klasa weryfikujq, czy robot utrzymat sie na jezdni i czy fadunek nie wypadt
z chwytaka w frakcie zakretdw.

Debugowanie (poprawianie kodu w razie zjechania z frasy, zfego kqfa podjazdu po
paczke lub potrzeby podjechania po nig wiecej niz 5 cm).

Etap 6: Zadanie rozszerzajqce (Dla chetnych / ekspertéw)

m Misja dla zaawansowanych: Jako przesytek uzyj kolorowych klockéw konstrukcyinych
umieszczonych na stupkach, Zaprogramuj robota tak, aby po dojechaniv na pole
z paczkq, uzyt kamery Al i zamknat chwytak dopiero jak wykryie odpowiedni kolor.

Podsumowanie:

Zajecia koficzq sie dyskusjq: Jakie frudnoéci sprawito zgranie ruchu két z ruchem ramienia?
Dlaczego precyzja matematyczna w tym zadaniu byta kluczowa?

xEXx nowa szkota
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kiedy Klawisz spacja v nacisnigty

I
ﬂ.\ Chwytak naporcie 2 v zamyka * do zakoficzenia

kiedy Klawisz z » nacisnigly

g%
f.\ Chwytak naporcie 2 v zamyka v do zakofczenia

Etap 2: Analiza mapy i planowanie trasy
m Nauczyciel ustala zasady misji:
1. tadunki (klocki) lezq na pustych, biatych polach po lewe stronie maty (np. C1, DI, E1).

2. Punkly docelowe to biate pola po prawej stronie maty [np. A5, C5, A8, C8
- ,magazyny odbiorcze"). Aby je odrézni¢ mozna pofozy¢ na nie karty pracy
w réznych kolorach.
m Przyktad rozmieszczenia elementéw na macie:

3. Robot musi dojechaé po paczke, zabra¢ jq i dowiez¢ do punkiu docelowego. Kazdy
kolor magazynu odpowiada innej przesytce.

4. Robot sfartuje z fabryki (C7).
5. Zasada krytyczna: Robot nie moze zjechaé z wyznaczonej, biatej drogi.

Etap 3: Matematyka w transporcie

m Uczniowie na podstawie legendy mapy [prawy dolny r6g) zauwazajq, ze kazdy kwa-
drat siatki fo 13 cm.

m Aby utozy¢ algorytm przejazdu, uczniowie najpierw ukiadaiq frase ,palcem po mapie’,
przeliczajqce kratki na centymetry w kodzie [np. jazda o 3 kratki to komenda: Jedz do
przodu o 39 cm).

xExXx nowa szkota

Etap 3: Labirynt bez écian

m Nauczyciel lub jedna grupa wyznacza na macie ,Trawa” punkt Startowy [np. pole Al)
i punkt Docelowy [np. pole E8). Zastawiajg na macie 2-3 klocki jako przeszkody
(drzewa/kamienie).

Zadaniem ucznidw jest utozenie na macie kolorowych kart pracy w takich miejscach,
aby robot wypuszczony ze Startu samodzielnie dotart do Mety, omijajac przeszkody.

Uczniowie nie sferujq robotem z klawiatury — muszq przewidzie¢ jego trase i utozyé
z kart ,4ciezke z okruszkow”.

Etap 4: Akcja — Weryfikacja

Uczniowie stawiajg wigczonego robota na Starcie. Uruchamiajg zaprogramowany algo-
rytm i nie dotykajq juz sprzefu. Obserwuiq, czy maszyna prawidtowo czyta frase z koloréw
na podfozu. W razie potrzeby przestawiajq karty i prébuja ponownie.

Etap 5: Zadanie rozszerzajqce (dla ekspertéw)

Karta Cofania: Uczniowie wprowadzajg nowy kolor, kiéry oznacza awarig. Gdy robot
wiedzie na taki kolor, musi sie zatrzymaé, zaswieci¢ na czerwono i wydaé dzwiek
ostrzegawczy.

Podsumowanie

Zajecia konczq sie utrwaleniem dwaéch poznanych komend. Nauczyciel zadaje pytania
podsumowujqce:

1. Za co odpowiada blok JEZELI.. TO...2 [Uczy robota reagowaé na konkretng sytuacie,
np. zmiang koloru).

. Dlaczego musielismy zamkngé te warunki wewnqirz bloku ZAWSZE2 (Aby robot nie-
ustannie, w kazdej sekundzie jazdy pilnowat, czy warunek zostat spetniony).

nowa szkota




ai-robot
Miejski Kurier

Transport fadunkéw z chwytakiem

Przedmiot: Informatyka / Technika.
Wymagany sposéb tqczenia robota z aplikacja: VWiFi / Bluetooth.

Temat lekeiji: Miejski kurier — transport fadunkéw robotem z chwytakiem w , Inteligentnym
miescie przysztosci”.

Cel ogélny

Uczen potrafi zaplanowaé¢ algorytm sekwencyiny i zaprogramowaé robota wyposazone-
go w chwytak do precyzyjnego transportu obiekiéw zgodnie z wytycznymi na mapie.

Cele szczegdtowe (uczen):
B rozumie zasade dziatania i programowania urzqdzen wykonawczych (chwytakal,

B wylicza odlegto$¢ do pokonania na podstawie siatki maty (wiedzqc, ze jeden bok
kratki to 13 cm),

m fworzy liniowy skrypt programu [algorytm sekwencyiny), faczac bloki ruchu robota
z blokami sferujgcymi ramieniem,

m stosuje bloki opéznienia [czasu oczekiwania), aby upewni¢ sie, ze chwytak bezpiecz-
nie chwycit przedmiof przed rozpoczeciem jozdy,

m anadlizvje i optymalizuje trase, frzymajge sie narzuconych ograniczen (poruszanie sie
wylqcznie po biatej drodze).

Podstawa programowa

Informatyka (klasy IV=VIII):

m Uczen uktada i programuje algorytmy sekwencyjne sferujgce robotem wyposazonym
w czujniki i urzqdzenia wykonawcze (np. chwytak/ramie).

m Uczen andlizuje problem i planuje kolejne kroki jego rozwigzania (projektowanie trasy).
m Uczen festuje i modyfikuje program w celu osiggniecia zamierzonego efekiu.

Technika (klasy IV-VIII):

m Uczen rozumie zasfosowanie rozwigzan fechnicznych w logistyce i fransporcie [aufo-
matyzacjal.

Ly T8
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Srodki dydaktyczne

B aj robof,

m chwytak do ai robota,

m komputer, lapfop lub tablet z aplikacjq do programowania robota,
m mata edukacyjna , Inteligentne miasto przysztosci’,
]

mate rekwizyty petnigce role tadunkéw — np. klocki Morphun, konstrukeyine klocki
z zestawu robota, mate kartoniki po zapatkach (wazne, by miescity sie w chwytaku
robotal.

Przebieg zaje¢
Woprowadzenie do lekg;ji

1. Logistyka i roboty kurierskie w prawdziwym $wiecie
Cel etapu: Uczen dowiaduie sie, jak automatyzacja zmienia wspdiczesne miasta i fabryki.
m Nauczyciel wprowadza temat:

® W nowoczesnych fabrykach i zautomatyzowanych magazynach roboty samodziel-
nie przenoszq paczki z punkiu A do punkiu B.

o Dzisiejszym zadaniem ucznidw bedzie zaprogramowanie aufonomicznego kuriera
w ,Miescie przyszfosci”.

o Omawiajq role urzqdzen wykonawczych [efekioréw) —w tym przypadku chwytaka,
kiéry r6zni sie od silnikéw napedowych robota.

2. Fizyka chwytaka - wazna zasada
Cel etapu: Uczen rozumie potrzebe uzywania opdznien (pauz) w kodzie.
m Nauczyciel zwraca uwage na btad, kidry czesto pojawia sie w fego typu zadaniach:

o Jedli zaprogramuijecie robota aby zamknat chwytak i natychmiast jechat do tytu, robot
ruszy, zanim mechanizm zdqzy sie do korica zacisnq¢, a paczka zostanie na ziemil

o Uczniowie uczq sie, ze po bloku ,Zamknij chwytak” robot potrzebuje chwili na
wykonanie akcji mechaniczne;.

Etap praktyczny - praca z robotem i matq

Cel etapu: Uczen programuje trase robota, precyzyjnie operujge ruchem pojazdu oraz
mechanizmem chwytajacym, unikajac zjezdzania z drogi.

Etap 1: Kalibracja sprzetu (Préba na sucho)
m Uczniowie w parach/zespotach:
® umieszczajq robofa obok fadunku na stole,

o tworzq krétki kod testowy, aby sprawdzi¢ dziatanie chwytaka: Jak szybko sie otwie-
ra/zamyka i jok duze elementy jest w stanie chwyci¢:

*ikk
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