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SCENARIUSZE
DLA SZKOtY PODSTAWOWEJ
KLASY VI-VIll

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:
NS9401 — ai robot
N$9402 — Chwytak
Ns9403 — Mata miasto przysztosci
Ns9404 — Mata trawa
° N$9405 — Mata suchoscieralna

3 Ns9401W — Edukacyine karty pracy
- -v Zestawy ai robota:

NS9400 — Zestaw programisty

Ns9410 — Wyspa matego programisty
Ns9411 — Wysoka wyspa programisty

Aplikacje do pobrania:

Windows

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 doroslej
ul. POW 25, 90-248 I’.édi, 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 wiedzialnoéci za ewentualne szkody.
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ai-robot

Inteligentne miasto
Robot jako system decyzyjny

T

Przedmiot: Informatyka / Technika.

Cel ogélny

Uczen projekiuje i realizuje algorytm stervjacy zachowaniem robota na podstawie da-
nych z czujnikéw robota, wykorzystujgc instrukcje warunkowe i festujac poprawnosé
dziatania programu.

| u Cele szczegodtowe (uczen):

opisuje algorytm dziatania robota reagujgcego na rozpoznawane kolory,

stosuje instrukcje warunkowe |(,jedli — wiedy — w przeciwnym razie") w programie,
taczy informacie z czujnikéw robota z dziataniem elementéw wykonawczych robota,
analizuje bledy w dziataniu programu i wskazuje ich mozliwe przyczyny,
modyfikuje program w celu poprawy skutecznoéci dziatania robota,

wyjasnia, w jaki sposdb podobne algorytmy sq wykorzystywane w systemach auto-
matyki i robotyki.

Podstawa programowa
m Informatyka (klasy IV-VIII):

Uczen formutuje i zapisuje algorytmy, w tym sterowanie robotem lub obiekfem na
ekranie.

Uczen projekiuje i tworzy programy wykorzystujgce instrukcje sekwencyine, warun-
kowe i iteracyjne oraz zapisuje program sferujgcy robotem.

Uczen festuje i poprawia programy zgodnie z przyjetymi zatozeniami.
Uczen projekiuje i testuje oprogramowanie sterujqee rzeczywistym robotem.

xExXx nowa szkota
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N SCENARIUSZ 6

Etap 5: Zadanie rozszerzajqgce (Dla szybszych grup) m Technika [Klasy IV-VII)
m Znaki drogowe i predkosé: Uczniowie programujq Tag nr 5 jako ,Strefa zamieszkania” i wyjasnia zasade wspdtpracy kamery Al z pozostatymi elementami ukladu technicznego,

(robot jedzie prosto z 20% mocy silnikow) stosuje algorytm sterowania jako sposéb rozwigzywania prostego problemu tech-
nicznego,

planuje dziatanie robota jako sekwencje czynnosci zaleznych od danych wejéciowych,

Eg Rozpoznaj zawartos¢ AprilTag | = o to . . . . . o L,
: tesfuje dziatanie skonstruowanego ukladu technicznego i ocenia jego poprawnose,

porusza sig do przodu »  zmoca (€ % wskazuje przyktady wykorzystania automatyki i robotyki w rozwigzaniach technicz-

nych spotykanych w zyciu codziennym,

przestrzega zasad bezpiecznej i odpowiedzialnej pracy z urzqdzeniami technicznymi.

Etap 6: Wariant zaawansowany
m Uczniowie programujq AprilTagi w taki sposéb, aby ai robot przemieszczat sie po

Srodki dydaktyczne:

Robot edukacyiny ai robot z wbudowang kamerg Al — gotowy do rozpoznawania

dtugosci catych prostych odcinkéw zamiast za kazdym razem o 13 cm (jedno pole) : koloréw i podejmowania decyzji.
m Przyktad dla tej samej trasy z pola C7 do pola CT: Komputer lub tablet z oprogramowaniem do programowania robota (Scrafch oroz
m Zamiast co kazde pole pokazywaé dla robota apriliag z komendq (jedz prosto 13cm) Python).

mozemy zaprogramowaé robota tak, aby jechat catq diugos¢ danego odcinka. ) Projekior / monitor interaktywny — do prezentacii zatozen zadania, algorytméw i wyni-

kéw pracy.

Mata edukacyina przedstawiajgca $rodowisko zadaniowe, ,inteligentinego miasta”.

!
jezeli Rozpoznaj zawartos¢ AprilTag | = to
X MEJ poznaj AprilTag o

s‘t""c‘l; porusza si¢ do przodu » zmoca @ % przez @ cm

| Podsumowanie:
m Nauczyciel podsumowuie lekcje, zadajqgce pytania:

o Jakie zalety ma nawigowanie maszynami za pomocq znacznikéw wizualnych,
a jakie wady zauwazyliécie podczas dzisiejszych festow [np. wptyw $wiatta, zasto-
niecie tagul?

® Z jakiej najwiekszej odlegtosci ai robot jest w stanie odczyta¢ AprilTage

e Drukarka 3D do drukowania akcesoryjnych przeszkod dla robota.

e Karty pracy do ai robota

xExXx nowa szkota / /\ xEXx nowa szkota




N SCENARIUSZ 1

Przebieg zajeé
Wprowadzenie do lekg;ji

1. Tematy do oméwienia

Cel etapu: Uczen rozumie, jak robot w inteligentnym mieécie moze wykorzystywaé kamere
Al do podejmowania decyzji.
A. Infeligentne miasto — co fo takiego?

B Miasfo przyszfosci, w kiérym roboty i czujniki wspétpracujq, aby transport i logisty-
ka byty efektywne.

m Przyktady w realnym zyciu: inteligenine $ciezki rowerowe, automatyczne sortownie
odpadéw, autonomiczne pojazdy.

m Uczniowie rozumiejq, ze robof w mieécie musi reagowaé na sygnaty i znaki, np.
$wiatta, przeszkody, cele.

B. Jak robot ,widzi" $wiate
m Kamera ai robota wykrywa kolory i symbole.

m Robot andlizuje obraz w czasie rzeczywistym i podejmuje decyzje: jedz prosfo,
skre¢, zatrzymai sie.

m Uczniowie poznajq pojecia wejécie 3 przetwarzanie 3 wyjécie w robotyce.
C. Algorytmy decyzyine w prakiyce.
m Wprowadzenie do prostych algorytméw:
o jezeli robot widzi czerwony kolor 3 zafrzymaj sie’,
o jezeli robot widzi zielony kolor 3 jedz dalej”
B Wspdlne oméwienie przyktadéw na macie i kartach decyzyjnych.

2. Pokaz praktyczny

Cel etapu: Uczen wie, ze kamera Al zamienia obraz na dane, kiére mozna wykorzystaé
W programie.
Kamera w robocie dziata froche jak bardzo uwazne oko, kidre potrafi rozrézniaé
kolory. Oto jak to wyglada krok po kroku, w prosty sposéb:

1. Oswietlenie obiekiu

Czujnik [albo kamera) najpierw oéwietla obiekt — czesfo ma do tego wiasng diode LED.
Dzieki femu kolor jest lepiej widoczny i mniej zalezny od $wiatta w sali.

2. Odbicie $wiatta

Kazdy kolor odbija $wiatfo inaczej. Na przyktad czerwony obiekt odbija duzo czer
wonego $wiatta, a mato niebieskiego i zielonego.

3. Odczyt sktadowych koloru

Czujnik mierzy, ile $wiatta czerwonego (R, zielonego (G) i niebieskiego (B] do niego
wraca. Te trzy wartoéci tworzq razem konkretny kolor.

xExXx nowa szkota

o Wazne: Nauczyciel przypomina, by w przypadku wykrycia tagu dodaé¢ krétkg
pauze (np. Czekaj 1 sekunde] po wykonaniu ruchu, aby robot nie odczytat tej same;
karty podwdjnie w utamku sekundly.

O olworz »  kamera robota
~

H Przetacz na tryb AprilTag

E Rozpoznaj zawartosc AprilTag :o to

porusza si¢ do przodu * zmocq @ % przez 9 cm

(58,
(¢ v

czeka) @) serunca «

jezeli H Rozpoznaj zawartos¢ AprilTag :o to

skreca w prawo v  zmoca @ % przez @ * az do zakoriczenia

Etap 3: Projektowanie trasy i rozstawienie znakéw

m Nauczyciel okresla misje: ,Jesfescie inzynierami ruchu. Musicie poprowadzi¢ autono-
miczny autobus z pola C7 do szkoty na polu C1".
® Uczniowie andlizujq droge w ,Inteligentnym miescie przysziosci”.

o Uczniowie przygotowujq odpowiednie karty apriltag i pokazujq je robotowi w odpo-
wiednich momentach. Kamera robota potrafi odczyta¢ karty z duzej odleglosci,
dlafego nie mogq by¢ one na sfate postawione na trasie robota.

Etap 4: Autonomiczny przejazd
m Uczniowie ustawiajg wigczonego robota na starcie i uruchamiajq program.

® Uczniowie pokazujg robotowi karty AprilTag z odpowiednimi komendami, a robot
wykonuje zapisang w kodzie czynnoéé [np. obraca sie w lewo na skrzyzowaniu).

o Jesdli robot sie zgubit lub pojechat w zig sfrone [np. pokazano ziq karte, btgd w skryp-
cie], uczniowie analizujq problem i wykonujq fzw. debugowanie.

nowa szkota
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Etap praktyczny — praca z ai robotem i matq

Cel etapu:

Uczen tworzy program, kiéry zmienia kamere w czujnik decyzyiny i programuie konkretne
czynnosci dla danego apriliagu.

Etap 1: Inicjalizacja kamery i petli gtéwnej
m Uczniowie w érodowisku programistycznym:

, o wsfawiajq blok otwierajgcy kamere robota i uruchamiajqey tryb wykrywania znacz-
nikéw (Tag Recognition),

© dodajq pefle ,Zawsze" (niezbednq, aby robot nieustannie skanowat ofoczenie).

kiedy Kiiknieto

O otworz * kamera robota

4

Eg Przetacz na tryb AprilTag
)

Etap 2: Programowanie instrukeji warunkowych
m Uczniowie budujg wewnatrz petli zestaw warunkéw sfervjgeych:
o Jezeli wykryto Tag 1 > jedz prosto o 13 cm.

o Jezeli wykryto Tag 2 = skre¢ w prawo o 90 stopni... i tak dalej dla ustalonych
kodow).

O otworz »  kamera robota
~

H Przetacz na tryb AprilTag

jezeli E Rozpoznaj zawarto$¢ AprilTag :° to

o0 porusza si¢ do przodu * zmoca % przez cm
Py © - @

Jjezel E Rozpoznaj zawartosé AprilTag :o to

59) skreca w prawo »  zmoca @ % przez @ * az do zakoriczenia
=y
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4. Andliza danych ‘

Robot poréwnuje odczytane wartoéci z zaprogramowanymi wczedniej wzorcami
i sprawdza, jaki fo kolor.

a) Nauczyciel pokazuje robotowi karty: Czemowa sygnalizacja (STOP), Zielona
sygnalizacja (JEDZ), Strzatka w prawo (SKRET).

b) Robot reaguje na kolory i symbole zgodnie z wezesniej wgranym programem.
) Krotka dyskusja:

"

m Jak robot ,zrozumiat”, co ma zrobi¢?

5 Project - CreateCode Beta 0215

m Dlaczego rozpoznawanie koloréw i symboli jest wazne w inteligentnych miastach?
3. Pytanio do uczniow
Cel etapu: Uczen dostrzega praktyczne zastosowanie omawianej technologii.

m Jakie sytuacje w realnym mieécie mogtyby wymagaé od robota podobnych decyzii2

m Co jeszcze robot mogtby wykrywac poza kolorami i symbolomi? (np. przeszkody,
ludzi, linie drogi).

m Jakie inne algorytmy mogliby$my zastosowaé w naszym miescie przysztoscie

Etap praktyczny - praca z ai robotem

Cel etapu: Uczen potrafi programowaé robota ai robota do reagowania na kolory
i symbole, rozpoznawa¢ warunki decyzyjne w algorytmie, testowaé i modyfikowac
program w zaleznoéci od wynikéw dziatania oraz fgczy¢ programowanie z fizycz-
nymi elementami na macie.

1: Przygotowanie stanowiska
B Mata roztozona na wyspie programisty, lub podfodze.
m Karty rozmieszczone na trasie robota, w miejscach, gdzie bedzie podejmowat decyzje.

m Elementy 3D ustawione w wybranych punktach trasy — np. szlabany przy ,strefach
kontroli”, sygnalizacja $wietlna przy skrzyzowaniach.

xEXx nowa szkota




2: Reagowanie na karty (wstep)
m Potgcz ai robot z kemputerem, lub tabletem i otwérz program w Scratch lub Python.

m Umies¢ robota przed serig 3 kart: Sygnalizacia $wietlna, strzatka w lewo, strzatka
W prawo,

Napisz prosty algorytm:
czerwony —» zatrzymaj sie,

zielony 3> jedz prosto,

strzatka w lewo 3 skre¢ w lewo,

m strzatka w lewo 5 skre¢ w prawo.
Model algorytmu w Scratch:

nowa szkota

® Uczen sfosuje algorytmy warunkowe do sterowania zachowaniem urzqdzen w zalez-
noéci od danych wejsciowych (rozpoznany ID znacznikal.

m Technika (klasy IV-VIII):

® Uczen potrafi wykorzystaé elementy automatyki i robotyki w praktycznych zadaniach
fransportowych.

Srodki dydaktyczne

ai robot,

komputer, laptop lub tablet z aplikacjg do programowania robota,
mata edukacyjna ,Inteligentine miasto przyszfosci”

Karty ze znacznikami AprilTag od 1 do @ (zesfaw kart dotgczony do robota).

Przebieg zajeé
Wprowadzenie do lekgji

1. Jak maszyny czytajq znaki? Co to jest AprilTag?

m Cel etapu: Uczen dowiaduje sie, jak zautomatyzowane pojazdy odnajdujq sie
w przestrzeni.

m Nauczyciel wprowadza temat sztucznego widzenia (Computer Vision):

o ludzie czytajq litery i znaki drogowe. Dla komputerdw jest to jednak frudne i wyma-
ga duzo mocy obliczeniowe.

=

® Aby utatwi¢ maszynom prace w fabrykach i magazynach [np. robotom uktadajgeym
paczki), inzynierowie stworzyli AprilTagi — specjalne, uproszczone kody wizualne
[podobne do QR kodéw), kidre kamera robota potrafi rozpoznaé¢ btyskawicznie
i z duzej odlegtosci.

o Nauczyciel pokazuje uczniom fizyczne karty z tagami i ttumaczy: ,Dla nas to
tylko zbiér czamych i biatych kwadratéw, ale kamera robota widzi tu konkretng

liczbe (ID)".

2. Ustalenie ,Stownika Nawigacyjnego”
m Cel efapu: Klasa wspdlnie przypisuje znaczenie do poszczegdlnych numerow ID.

B Aby zapanowat porzgdek, nauczyciel zapisuje na tablicy ustalony klucz (algorytm
decyzyiny), np.:
o Tag ID 1 = Jedz prosto przez 13 cm (jedno pole na maciel.

o Tag ID 2 = Skre¢ w prawo o 90 stopni.
o Tag ID 3 = Skre¢ w lewo o 90 stopni.
o Tag ID 4 = Zatrzymai sie i zagroj melodyjke (cel osiggniety).

Ly T8
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ai-robot
Wskazywanie drogi dla ai robota

w ,Inteligentnym Miescie przysztosci”
za pomocq znacznikéw AprilTag

Przedmiot: Informatyka / Technika.
Wymagany sposéb fqczenia robota z aplikacjg: Wi-Fi (iryb LIVE).

Temat lekeji: VWskazywanie drogi dla ai robota w , Infeligenmym Miescie przysztosci” za
pomocq znacznikéw AprilTag.

Cel ogélny

Uczen potrafi zaprogramowacé robota do autonomicznego poruszania sie po wyznaczonej
trasie, wykorzystujgc kamere Al do odczytywania wizualnych instrukeji nawigacyinych
[znacznikow AprilTag).

m Cele szczegodtowe (uczen):

® wyjasnia, czym sq znaczniki AprilTag i do czego stuzg w robotyce (np. nawigacia,
kody dla maszyn),

® przypisuje okreslone komendy ruchu (np. skrety, jazda prosto) do konkretnych nume-
réow 1D znacznikdw,

o stosuje w programie blokowq petle nieskoriczong oraz rozbudowane instrukcie
warunkowe (jezeli... fo...),

o planuje bezkolizying trase na macie ,Miasto przysztosci’, odpowiednio rozmiesz-
czajqc fizyczne karty ze znacznikami na skrzyzowaniach,

o festuje i modyfikuje algorytm sterowania (debugowanie), andlizujge reakcje kamery
na o$wietlenie i odlegto$é.

Podstawa programowa
m Informatyka (klasy IV-VIII):

o Uczen tworzy programy sfervjgce robotem wyposazonym w czujniki (kamera Al)
i urzqdzenia wykonawcze.

o Uczen rozumie dziatanie czujnikéw i ich zastosowanie w rzeczywistych projekiach
[aufonomiczne pojazdy).

Ly T8
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m Tesfowanie:
o Stawiamy karty pojedynczo przed robotem.
® Sprawdzamy, czy reaguje poprawnie.
o W razie bledéw modyfikujemy kod.

3: Algorytm decyzyjny z trasq
m Instrukcja dla ucznidw:
1. Zaplanuj frase z kart/znakéw:
® poczqtek trasy = zielona sygnalizacja JEDZ,
o skrzyzowanie 3 strzatka w prawo / lewo,
o koniec Trasy 5 czerwona sygnalizacja STOP.

m Karty ze znakami trzymaj w dfoni i pokazuj przed robotem w momencie, w ki¢-
rym chcesz, aby robot zareagowat na znak.

m Po zeskanowaniu przez robota znaku ,sfrzata skrefu” konieczne jest ponowne
pokazanie zielonej sygnalizaciji, aby robot ruszyt dale;j.

2. Zaprogramuj robota w Scraich lub Python, aby reagowat na wszystkie elementy po
drodze.

3. Testuj frase, w razie bledéw popraw program.
Przyktadowe miejsca pokazywania znakéw drogowych:
1 2 3 4 s _ s 7 8
ASSSSSh | B H HA
| g wl—[:r ; -'i[ '
N ;
= B - Hh Hi e

EY |

‘D
A v
Z:Iona
sygnalizacja l“ l

4: Tworzenie wiasnej trasy
m Insfrukcja:
1. Zaprojekiuj frase w grupie 2-3 uczniow.
2. Wybierz karty, kiére robot bedzie widziat i reagowat na nie.

3. Dodaj elementy pionowe 3D, aby zwigkszy¢ trudnosc.
**#progromu] robota, aby przejechat catq trase poprawnie.

nowa szkota
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N SCENARIUSZ 1

Karta pracy do skserowania
Inteligentne miasto ai robota

Imie i nazwisko: ... Klasa: ........... Data: ...

Czeé¢ 1. Przygotowanie stanowiska
m Maferialy:
® Zesiaw ai robof.
o Komputer/tablet z aplikacja.
® Duza mata ,Infeligentne miasto”.
o Karly pracy do ai robota
o Elementy pionowe 3D [sygnalizacia, szlabany, przeszkody).

B Zadanie: Ustaw mate i roztéz karty oraz elementy pionowe wedtug wiasnego projekiu
frasy robota.

Czeé¢ 2. Rozktad trasy robota

m Schemat maty: (narysuj futaj swojq frase, zaznacz miejsca kart i elementéw 3D):

® Rozmieszczenie kart:
1. Karta: (kolor/symbol)

. Karta:

Karta:

. Karta:

S I RN

Karta:

m Elementy pionowe 3D:
o Szlaban: miejsce

o Sygnalizacjo: miejsce

o Przeszkoda: miejsce

Ly T8

nowa szkota

m Stuchamy odpowiedzi robota i oceniajq jej jakoé¢ (czesto bedzie zbyt diuga, nudna
lub nie na temat).

m Nastepnie uczniowie przebudowujg prompt, uzywajgc zasady RKZO, np.: ,Jestes
piratem. VWymysl jednq krétkg zagadke rymowang o statku. Uzywaj pirackiego slangu”.

m Ponownie stuchajq robota i poréwnuijq efekty.

Etap 2: Programowanie rél robota (zadania sytuacyijne)

Nauczyciel rozdaje grupom rézne scenariusze. Zadaniem uczniéw jest napisanie takiego
promptu do robota, aby ten odegrat konkreing role przed reszig klasy.

m Grupa 1: Robot ma by¢ bardzo surowym, ale zabawnym nauczycielem matematyki,
kiéry zada klasie trudne pytanie o utamki, a za ztq odpowiedz warczy”

m Grupa 2: Robot ma byé przewodnikiem po starozyinym Egipcie, kiéry wita furystéw
i w 3 zdaniach opowiada tajemnice piramid.

m Grupa 3: Robot ma byé¢ ufoludkiem, ktéry wiasnie wylgdowat na Ziemi i opisuje, co
widzi w klasie, uzywajac wymyslonych, $miesznych stow.

Uczniowie w grupach piszq promply na kartce/komputerze, a nastepnie po kolei wpro-
wadzajq do aplikaciji i prezentujq odpowiedzi robota na forum klasy.

Etap 3: ,Ztamanie” systemu i halucynacije Al

m Nauczyciel prosi uczniéw, aby sprobowali zada¢ robotowi podchwytliwe pytanie
(np. ,lle fo jest 2+2, jesli zatozymy, ze 2 to tak naprawde 52”).

m Uczniowie obserwujq, jak Al radzi sobie z nietypowq logikq i czy potrafi wylapa¢
btad. Nauczyciel wyjasnia pojecie halucynacji Al (sytuacii, gdy sztuczna inteligencia
zmyéla fakty, brzmigc przy tym bardzo pewnie).

Etap 4: Zadanie rozszerzajqce (dla chetnych)
m Uczniowie mogq pofgczyé kodowanie z Al.

m  Uczniowie muszg napisa¢ promp, kidry zamieni ai robota w nauczyciela programowa-
nia i pozwoli on na sterowanie robotem za pomocg wydawania mu komend gtosowych.

* W przypadku, gdy robot wykonuje tylko jedng komende nalezy go ponownie uruchomic.

s Aby robot wystuchat komendy nalezy nacisnq¢ $rodkowy przycisk zasilania na gérze
robota i poczeka¢ az jego oczy zaczng migac.

Podsumowanie

Zajecia koiczq sie dyskusjq: Dlaczego precyzyina komunikacja z maszynami bedzie
waznq umiejetnoéciq w przyszfoscie

xEXx nowa szkota
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Etap praktyczny - praca z ai robotem Czeé¢ 3. Algorytm w scratch

; u Instrukcje: Zapisz, jakie akcje robot ma wykona¢ w zaleznosci od koloru / symbolu /
Cel etapu: przeszkody.

Uczen w prakiyce frenuje formutowanie promptéw tekstowych, programujac ,0sobowose” zawsze:

i reakcje robofa na konkretne pytania. o jezeli kolor =

Etap 1: Pierwsze starcie — ,zty” kontra ,dobry” prompt

m Na monitorze inferaktywnym wchodzimy na strone https://xiaozhi.me/ i logujemy sie
na konfo potqczone z ai robotem.

m Klikamy ,konfiguruj role”.

Czeé¢ 4. Algorytm w Python

u Instrukcje: Zapisz swoje polecenia dla robota w Pythonie.

while True:
kolor = robot.kamera.wykryj _ kolor()
przeszkoda = robot.czujnik.odleglosci()

TS [e— if kolor == "

m W polu ,przedstawienie roli” wspdlnie piszemy bardzo prosty i mato dokfadny prompt
np.: ,opowiedz zagadke”.

T ey T Ler

b Gk

if przeszkoda:

masn 28 e Peaam  SEme

: = e A A Czes¢ 5. Testowanie i obserwacje

fome m Czy robof wykonat trase poprawnie? Tak Nie

m Co zadziatato dobrze?

m Co wymaga poprawy?

m Jak zmodyfikujesz program, aby robot przejechat frase lepiej?

m Na dole strony klikamy ,zapisz" po czym ponownie uruchamiamy robota i czekamy
az potqczy sie z infernetem.

Cze$¢ 6. Zadanie dodatkowe (dla chetnych)

m Zaprojekiuj whasng frase z dodatkowymi kartami i elementami 3D.

Language Model

YR m Dodaj nowy kolor, symbol lub przeszkode i zaprogramuj odpowiedniq reakcje robota.

After changing the madel, it's recommendled to clear the memory for better experience.

> Advanced Settings

> MCP Settings

Note: After saving the Sgjuration, the device needs to be restarted for the new settings to take effect.

xEX owa szkota / nowa szkota
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Podsumowanie lekeji

1. Dyskusja z klasg
m Co udato sie osiqgnq¢ podczas przejazdu robota po macie?
m Jak robot reagowat na kolory i symbole na kartach?
m Czy elementy pionowe 3D wptynety na decyzje robota?®
m Jakie problemy napotkaliscie podczas programowania i testow?

2. Analiza algorytméw
m Sprawdzcie wspolnie algorytmy w Scratch/Python:
m Czy kazde polecenie dziatato zgodnie z zatozeniem?
B Jak mozna zoptymalizowaé sekwencje ruchéw robota?

m Pordwnaicie rézne strategie: np. uzycie warunkdw jezeli 3 to” versus bardziej
zlozone petle.

3. Zastosowanie w zyciu codziennym
m Dyskusja: gdzie roboty w infeligeninym mieécie muszq podejmowaé¢ podobne decyzje?
m Autonomiczne pojazdy: reagowanie na $wiafta, przeszkody i znaki drogowe.
m Sorfowanie odpadéw w miastach.
B Systemy fransporiu miejskiego reagujace na zmiany w ruchu.

4. Refleksja i wnioski
m Co byto najtrudniejsze w programowaniu robota i dloczego?
m Co najbardziej podobato sie podczas projektowania trasy i testowania robota?

m Jakie dodatkowe funkcje mozna wprowadzié w kolejnych lekcjache
B np. wykrywanie ksztattéw, liczenie obiekiéw, reagowanie na sygnaty $wietlne.

5. Zadanie domowe dla chetnych

m Zaprojekiuj wiasng trase dla robota w infeligentnym miescie, uzywajqe co najmnie
5 kart decyzyjnych i 2 elementéw 3D.

B Zapisz algorytm w Scrafch lub Python i opisz w kilku zdaniach, dlaczego robot
bedzie podejmowat decyzje w ten sposéb.

xExXx nowa szkota

Srodki dydaktyczne:
m ai robot z oprogramowaniem XIAOZH,

komputer, laptop lub tablet z dostepem do internetu dla kazdej grupy (lub jeden sfano-
wiskowy z monitorem inferaktywnym),

tablica lub monitor interaktywny do wspélnej analizy promptéw,

przygotowane przez nauczyciela ,Karty Promptu” (szablon pomagajgey utozyé
zapytanie).

Przebieg zaje¢

Wprowadzenie do lekg;i

1. Czym jest Sztuczna Inteligencja dla robota?

m Cel efapu: Uczen rozumie, w jaki sposéb robot ,mysli” i réznice miedzy tradycyjnym
kodem a sztuczng inteligenciq.

m Nauczyciel przypomina poprzednie lekcje [gdzie trzeba byto utozyé kazdy krok z blo-
kéw) i tumaczy nowg koncepcie:
o Drzisioj nie bedziemy méwi¢ robotowi ,jedz 10 cm, skre¢, wydaj dzwiek”. Dzis
bedziemy z nim rozmawia¢ jak z asystentem.

o Nauczyciel wyjasnia, ze sztuczna inteligencja (np. modele jezykowe| potrafi anali-
zowac feksf, rozumie¢ nasze intencje i generowa¢ wiasne odpowiedzi. Robot staje
sig inferfejsem — ,ustami” i ,uszami” tej sztucznej infeligencii.

2. Co to jest PROMPT?

m Cel efapu: Uczen poznaje kluczowe narzedzie do pracy z Al.
m Nauczyciel wprowadza definicie:

® Prompt fo po prostu zapyfanie, polecenie lub instrukcja, kiérg wpisujemy (lub méwi-
my) do szfucznej inteligencii.

® Roznica miedzy stabym a dobrym promptem polega na precyzji. ,Opowiedz mi
o kosmosie” to staby prompt. Al odpowie bardzo ogélnie.

Nauczyciel prezentuje na fablicy Ziotg Zasade Promptu (RKZO):

. Rola: Kim ma by¢ Al2 [np. Badz ekspertem od astronomii...).
. Kontekst: Jaka jest sytuacja? (...opowiadasz o tym 12-atkom...).
. Zadanie: Co ma zrobi¢? [...wymien 3 najciekawsze planety w naszej galaktyce...).

. Ograniczenia: Czego ma unika¢ / jak ma fo wygladaé? |[..uzywaj prostego
iezyka, odpowiedz nie moze by¢ dtuzsza niz 4 zdania).

nowa szkota
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ai-robot

, Wprowadzenie
do Sztucznej Inteligenc;i
Sztuka pisania dobrego promptu

Przedmiot: Informatyka.

Wymagany sposéb fqczenia robota z aplikacjg: Wi-Fi / Bluetooth [wymagane potgczenie
z internetem dla modutu Al).

Temat lekcji: VWprowadzenie do Sztucznej Infeligencii — sztuka pisania dobrego promptu.

Cel ogélny

Uczen rozumie podstawowe pojecia zwigzane ze sziuczng inteligenciq oroz potrafi for-
mutowaé precyzyine polecenia fekstowe (prompty), aby uzyska¢ pozqdane odpowiedzi
lub dziatania od robota edukacyjnego.

m Cele szczegodtowe (uczen):

wyjasnia pojecia: szfuczna infeligencia (Al oroz prompt,

rozumie rbznice miedzy fradycyjnym programowaniem (krok po kroku] a komunikacjg
z modelem jezykowym Al

tworzy i modyfikuje prompty fekstowe, uwzgledniajgc schemat: Rola - Konfekst -

Zadanie - Ograniczenia,

o festuje odpowiedzi robofa na wprowadzane prompty i wycigga wnioski na tfemat
jakosci komunikaciji z maszyng,

® dostrzega pofrzebe precyzyjnego wyrazania mysli i weryfikacji informacji podawa-
nych przez Al.

Podstawa programowa
m Informatyka [klasy VII-VII):

o Uczen rozumie podstawowe pojecia zwigzane ze sziuczng infeligenciq i potrafi
poda¢ przyktady jej zastosowania w codziennym zyciu.

o Uczen formutuje problem i wykorzystuje odpowiednie aplikacje lub systemy (w tym
oparte na Al) do jego rozwigzania.

o Uczen krytycznie ocenia informacje uzyskiwane z sieci i z systeméw sztucznej
infeligencii.

Ly T8
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ai-robot
Robot, kiéry styszy, widzi i reaguje

Zastosowanie réznych czujnikéw

Przedmiot: Informatyka / Technika.

Cel ogélny

Uczen projekiuje i programuje algorytmy sterujgce ai robotem z wykorzystaniem wielu
czujnikéw (wzroku, dzwigku, odleglosci, tak aby robot autonomicznie reagowat na sy-
gnaly z ofoczenia oraz podejmowat decyzje na podsfawie réznych danych wejsciowych.

m Cele szczegodtowe (uczen):
o wyjasnia role i dziatanie czujnikéw zastosowanych w ai robocie,

® programuje robotfa do reagowania na sygnaty z réznych czujnikéw (koloru, szarosci,
dzwieku, odlegtosci),

o fworzy algorytmy warunkowe sferujgce zachowaniem robota w zaleznoéci od
danych wejéciowych,
® ustala priorytety reakcji robota i modyfikuje program w celu poprawy jego dziatania,

o festuje i analizuje zachowanie robota w przygotowanym srodowisku (mata inteligent-
nego miasta),

o wykorzystuje podéwietlenie RGB LED do sygnalizowania sfanu robota,
® dostrzega zastosowanie algoryimédw w nowoczesnych systemach autonomicznych.

Podstawa programowa
u Informatyka (klasy IV-VIII):
o Uczen formutuje problem i wyréznia kroki algorytmiczne potrzebne do jego rozwigzania.
o Uczen projekiuje, tworzy i festuje programy sferujace robotem reagujgcym na dane
z czujnikow.
o Uczen sfosuje instrukcje warunkowe i iteracyine w programach, aby robot podejmo-
wat whasciwe decyzje.
® Uczen analizuje i poprawia swoje programy, objasniajqc przebieg dziatania algorytmu.

Ly T8
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Etap praktyczny - praca z ai robotem

Cel etapu: Uczen programuje ruch robota, opierajqc sie wylgcznie na stuchowych instruk-
cjach w jezyku obcym.

Etap 1: Przygotowanie stacji i rél Uczniowie:

m uruchamiaiq robota i fgczq go z aplikacig,

m ustawiajq IC Robota na wyznaczonym polu starfowym na macie (fabrykal.

m dzielg sie na role A [Nawigator przy macie) i role B (Programista przy komputerze).

Etap 2: Odgadywanie emocji (Trening jezykowy) Uczniowie:
Nawigator wybiera jedng z trzech kart emocji w tajemnicy przed Programista.

Nawigator opisuje po angielsku, jak sie czuje ta posta¢ (np. ,I am crying, | lost my toy”
albo ,I have a big smile”).

Programista musi odgadnq¢ emocie i wypowiedzie¢ jq po angielsku (,Sad!”, ,Happy!”).

Po poprawnym odgadnieciu, Nawigator ktadzie wybrang karte na dowolnym biatym
polu na macie.

Etap 3: Pomiary i dyktowanie kodu Uczniowie:

m Nawigator dykiuje frasg robota do emocii krok po kroku po angielsku, np.: ,Move forward
26 centimeters. Turn right 90 degrees. Move forward 13 centimeters”. (jedno pole na
macie ma 13cm, jesli robot musi przejecha¢ 3 pola to nalezy pomnozyé 13 przez 3).

B Musi wzigé pod uwage budowe miasta (ulice, skrzyzowania).

Etap 4: Programowanie w ciemno Uczniowie:
m Programista uwaznie stucha instrukji i uktada bloki kodu w aplikacii ai robota.

m Programista nie widzi maty, wiec musi precyzyjnie wprowadzaé podane wartoéci
(odlegtose w cm, kat obrotu).

m Cdy program jest gotowy, Programista zgtasza gotowos¢.

Etap 5: Testowanie i debugowanie Uczniowie:

m Programista wsfaje od komputera i podchodzi do maty (lub odwraca sie w jej strone).
m Uruchamiajg program.

m Obserwujq, czy robot bezpiecznie dojechat do karty emodiji, nie ziezdzajac z wytyczonej diogi.
]

Jesli robot pojechat Zle, uczniowie wspdlnie szukajq btedu (zty pomiar, pomylenie lewej
z prawq, blad w kodzie) i poprawiajqg go.

Nastepnie uczniowie zamieniajq sie rolami i losujq kolejng karte emocdii.

Etap 6: Zadanie rozszerzajqce (dla chetnych) Uczniowie mogaq:

B zaprogramowaé robota tak, aby po dotarciu do celu odiworzyt dzwiek i wyswietlit na
matrycy LED minke odpowiadajqeg znalezione karcie emocii [np. uémiech dla karty ,hoppy’).

*ikk
(33
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m Technika (klasy IV=VIII):

® analizowanie dziatania robota jako systemu fechnicznego skfadajacego sie z czuf-
nikéw, jednostki sterujqeei i elementow wykonawczych,

Przebieg zaje¢

Wprowadzenie do lekg;ji
. . . . o . . ® rozpoznawanie funkcji oraz zasad dziatania czujnikéw [koloru, odlegtosci, dzwieku),
1. Stowo jako instrukeja — jak komunikujemy sie z maszynami?

m Cel etapu: Uczen rozumie, ze algoryim fo doktadny przepis dziatania, a komputer/robot
wykona tylko 1o, co precyzyjnie mu przekazemy. Nauczyciel wyjasnia zasady komu-
nikacji na linii czlowiekmaszyna:

o projekiowanie i festowanie rozwigzan technicznych odpowiadajgeych na okreslone
polrzeby (poruszanie sie robota w $rodowisku miastal,

o planowanie i realizacja prostego procesu projekiowego: problem = pomyst
- algorytm = test 3 modyfikacja,

m Komputery nie domyslajq sie naszych infencii, wykonujq polecenia krok po kroku. ® postugiwanie sie nowoczesnymi narzedziami fechnicznymi [robot edukacyiny, dru-

m Dzi§ uczniowie wcielg sig w role ,Nawigatoréw” oraz ,Programistow”. karka 3D, elementy infrastruktury),

m Sukces zalezy od tego, jak doktadnie Nawigator opisze frase i jak bezbtednie

® rozwigzywanie probleméw technicznych pojawiajgcych sie podczas festowania
Programista zapisze jg w postaci blokéw kodu.

dziatania robota,

® przestrzeganie zasad bezpieczenstwa i odpowiedzialnego korzystania z urzqgdzen
technicznych,

2. Powtérka stownictwa (Jezyk Angielski)

m Cel etapu: Uczniowie przypominajq sobie niezbedne zwroty do wykonania zadania.
Omowienie i krétki trening wymowy:

® dostrzeganie znaczenia fechniki i automatyzaciji w funkcjonowaniu wspétczesnych
i przysztych miast.

Emocie: | am happy / sad / scared. | feel...

Srodki dydaktyczne:
u

robot edukacyjny ai robot,

m Kierunki i ruch: Go straight, move forward, turn right, turn left, degrees (stopnie), centi-
meters. m mafa Inteligenine Miasto Przyszfosci”,
B karty pracy do ai robota,
. .| - ' . m (dodatkowo) elementy pionowe drukowane w 3D (np. budynki, sygnalizatory, znaki,
3. Podziat rél i zasad gry w ,Slepego Programiste” przeszkodyl, P P DUy =9 y
® Cel etapu: Uczniowie znajq zasady pracy w parach. Nauczyciel tiumaczy mechanike: m (dodatkowo] drukarka 3D (do przygotowania elementéw infrastrukiury miastal,
® Jedna osoba z pary stoi przy macie z robotem. m komputer nauczyciela z projektorem / monitorem inferaktywnym,
® Druga osoba siedzi przed tabletem/komputerem tak, aby nie widzie¢ maty z robotem. m komputery/tablety uczniéw lub tablet (programowanie robota — Scratch / Python),
® Zadanie wymaga petnego zaufania do instrukcji partnera. m karta pracy ucznia (wersja rozszerzonal.

nowa szkota nowa szkota
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Przebieg zajeé
Wprowadzenie do lekg;ji

1. Tematy do oméwienia

Cel: Uczen rozumie, ze roboty w nowoczesnym mieécie mogq jednoczeénie widzied,
stysze¢ i reagowaé na rézne sygnaly. Uczen wie, ze robot moze podejmowaé decyzje
na podstawie réznych sygnatéw.

A. Miasfo przysztosci i rola robotéw w nim.
m Wazne punkty:

© Roboty wyposazone w rézne czujniki mogq podejmowaé decyzje w czasie
rzeczywistym.

© Czujniki mogq mierzy¢ kolor, odlegtos¢, dzwiek, natezenie $wiatta, a robot moze
na te sygnaly reagowaé.

o Algorytmy pozwalaiq tgczy¢ dane z réznych zrédet, np. zatrzymaé robota, jesli
wykryje przeszkode i czerwone $wiatto jednoczesdnie.

B. Rodzaje czujnikéw w ai robocie.

Czujnik koloru i szaroéci — wykrywa kolory i réznice w oéwietleniu.
m Czujnik dZwigku — reaguje na hatas lub okreslone polecenia dzwigkowe.
m Czujnik odlegtosci — mierzy odleglos¢ od przeszkéd.
m RGB LED — pozwala na wizualng sygnalizacje dziatania robota.
C. Zasada dziatania algorytmow wieloczujnikowych.
m Wazne punky:
o Jedli robot wykryje przeszkode i czerwone $wiatto 3 zatrzymuie sie.
o Jesli robot wykryje zielone $wiatto i brak przeszkéd - rusza dalej.
D. Zastosowanie w zyciu codziennym

m Roboty miejskie [dostawcze, porzgdkowe, transport publiczny) uzywajq algorytmow
wieloczujnikowych.

m Inteligenine samochody autonomiczne korzystajq z potaczenia kamer, czujnikow
odlegfosci i sygnalizacii $wietlne;.

m Przemyst i logistyka — roboty w magazynach reagujq na przeszkody i zmieniajg
frasg w czasie rzeczywistym.

2. Pytania do uczniéw do dyskusji:

m Jakie sytuacje w miedcie przysztosci robot powinien rozpoznawaé, aby bezpiecznie
porusza¢ sig po ulicach?

m Jokie decyzje moze podejmowaé robot, gdy widzi przeszkode i jednoczesnie
styszy hatas?

m Kidre czujniki sq dla niego najwazniejsze i dlaczego?

xExXx nowa szkota

Srodki dydaktyczne:

m ai robot,

m komputer, laptop lub tablef z oprogramowaniem do programowania robota,
B mata edukacyina , Infeligenine Miasto przysztosci’,

m karty z wizerunkiem emocji (karty pracy nr 1-6 smutek, radoé¢, ztos¢, obojetnose,
zdziwienie, strach),

wEk

m przesfona [np. parawan z kartonu), aby uczen przy komputerze nie widziat maty
[opcjonalnie, mozna po prostu posadzi¢ go tytem).
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ai robot w podrézy
Wskazywanie drogi po angielsku

Przedmiot: Informatyka / Jezyk Angielski
Wymagany sposéb fqczenia robota z aplikacjg: WiFi / Bluefooth

Temat lekeji: \VWskazywanie drogi po angielsku i algorytmy — programowanie trasy ai robota
na podstawie anglojezycznych instrukeji w, Inteligentnym Miescie Przysztosci”

Cel ogélny

Uczen potrafi utozyé i zaprogramowaé sekwencying trase robofa na podstawie precyzyj-
nych instrukeiji stownych w jezyku angielskim oraz rozwija umiejeinos¢ wspdtpracy i komu-
nikacji w zespole.

m Cele szczegotowe (uczen):
® rozpoznaje i nazywa podstawowe emocie w jezyku angielskim (happy, sad, scared),

o stosuje angielskie stownictwo okreglajqce kierunki, ruch i odlegtosci (go straight, turn
right/left, centimeters),

® tworzy program sterujqey ruchem robota (algorytm liniowy) w aplikacji,

o dokonuje pomiaréw odleglosci na macie,

o wspdtpracuje w parze, precyzyjnie komunikujgc sie w celu rozwigzania problemu.
m Podstawa programowa Informatyka (klasy V=VIII):

® Uczen uktada i programuje algorytmy sekwencyjne sferujgce obiekiem na ekranie
lub robotem.

o Uczen testuje program, w razie potrzeby modyfikuje go i poprawia bledy (debu-
gowaniel.

o Uczen wspotpracuje w zespole przy rozwigzywaniu probleméw z wykorzystaniem
komputera.

Jm ezyk obcy nowozytny (klasy IV=-VIII):
o Uczen reaguje na polecenia i postuguie sie podstawowym zasobem érodkéw jezy-
kowych.
o Uczen opisuje ludzi, przedmioty, miejsca i zjawiska (w tym stany emocjonalne
i kierunki).

Ly T8
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Etap praktyczny. Praca z ai robotem

Cel etapu

Uczen programuje ai robota fak, aby bezpiecznie poruszat sie po miescie przysztosci,
reagujqc na rézne sygnaly, przeszkody i karty decyzyjne.

1: Zapoznanie sie z matq i kartami.
= Srodki dydaktyczne: mata ,Miasto przysztosci”, karty pracy, elementy 3D.
m Dziatania ucznia:

o Obejmuje zapoznaje sie z malq i poznaje utozone elementy pionowe: budynki,
sygnalizatory, przeszkody.

® Sprawdza karty decyzyine lezqce ptasko, rozpoznaje symbole i omawia mozli-
we reakcje robota.

2: Witepne programowanie robota — pojedyncze czujniki.
= Srodki dydaktyczne: ai robot, komputer / tablet, Scratch / Python.
m Dziatania ucznia:
o Programuije robota tak, aby reagowat na jeden sygnat na raz:
© —» kamera 5 zmiana kierunku jozdy,
o > czujnik dzwigku > wigczenie dzwigku.
o Tesiuje dziatanie na macie, w réznych miejscach frasy.
3: Algorytmy czujnikowe.
= Srodki dydaktyczne: czujniki robota, karty decyzyine, elementy 3D.
m Dziatania ucznia:
© Dodaje reakcje dodatkowe: zmiana koloru LED, sygnat dzwiekowy.
o Testuje algorytmy w praktyce, korygujgc bledy.
4: Wykorzystanie kart pracy i elementéw 3D.
= Srodki dydaktyczne: karty decyzyine, elementy 3D (oudynki, znaki drogowe).
m Dziatania ucznia:
® Robot porusza sig po macie i napotyka karty decyzyjne — np.: znaki drogowe.

o Program uwzglednia rézne reakcje: zatrzymanie, skret, zmiana LED, odtwarzanie
dzwigku.

o Tesluje frase robota od punkiu startowego do mety, sprawdzajqc wszystkie moz-
liwe scenariusze.

5: Eksperymentowanie i modyfikacja.
m Dziatania ucznia:

o Testuje algorytmy w réznych miejscach maty, z réznymi uktadami kart i elementow.

Ly T8
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Przyklad programu w Scratch (wersja blokowal.
Cel: robof porusza sie po macie, reaguje na sygnaty z czujnikow i karty decyzyine.

m Algorytm:
1. Start 5 sprawdz czujniki.

2. Jesli kamera = strzatka w prawo > Skre¢ w prawo.

3. Jesli czujnik dzwieku = glosniej niz 20 ¥ odiwérz dzwiek

m Schemat modelowy blokéw Scratch:

O otwbrz v kamera robota
-~

r’ Wiacz tryb rozpoznawania znakéw drogowych

Przykfad modelowy (skrécony) programu w Python:

1, def main():
2 # Kiedy kliknieto (poczatek programu)

| 3
4 # Otwérz kamere robota
5 robot.camera.open()
6

A 7 # Wiacz tryb rozpoznawania znakdéw drogowych

8 robot.camera.enable_traffic_sign recognition()
9
10 # Petla "zawsze"
11, while True:
12 # Porusza sie do przodu z mocg 50%
13 robot.move_forward(speed=5@)

xExXx nowa szkota / xEXx nowa szkota
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Podsumowanie lekji

1. Refleksja nad celem

m Czy udato sie zaprogramowaté robota fak, aby $ledzit skazany kolore

m Jakie trudnosci napotkaliscie przy tworzeniu programu i testowaniu robota?

1 Uczen powinien kiétko opisa¢ swoje do$wiadczenia: co dziatato, co wymagato poprawek.

2. Omoéwienie rozwiqzan
m Przeglad r6znych podejs¢ do problemu (rézne reakeje dla tych samych kolorow).
m Dyskusja o tym, jakie instrukcje warunkowe byty najwygodniejsze.

u Wskazanie potencjalnych btedéw i sposobéw ich naprawy, np. wptyw oéwieflenia na
rozpoznawanie koloru.

3. Rozwiniecie umiejetnosci
m Jak mozna rozszerzyé program?
® Dodanie reakeji na brak koloru.
o Potgczenie wykrywania koloréw z innym czujnikiem (np. odlegtosci).
o Dodanie sygnatu dzwigkowego lub $wietlnego.
m Jakie inne funkcje kamery Al mozna wykorzysta¢ w przysztych projekiach?
® Rozpoznawanie ksztattéw, twarzy, kodéw QR.

4. Pytania do klasy

m Kiora cze$¢ programowania byta najtrudniejsza? Dlaczego?

m Jakie zastosowania wykrywania koloréw w robotyce najbardziej Cie zainteresowaty?
m Co mozna zrobi¢ inaczej, aby robot dziatat szybciej i pewniej?

5. Whioski dla nauczyciela
m Sprawdzenie, czy kazdy uczen zrozumiat dziatanie pefli i instrukeji warunkowych.

m Wskazanie uczniom, ze rozpoznawanie kolordw jest podstawq bardziej ztozonych
projekidw w robotyce i wizji komputerowe;.

B Zachecenie do eksperymentéw z dodatkowymi reakcjami robota.

nowa szkota

# Jezeli wykryty znak drogowy to "Skreé¢ w Prawo”

16 , if robot.camera.detected_sign() == “Skrec w
Prawo":

17 # Skreca w prawo z moca 50% przez 90 stopni
az do zakoriczenia

18 robot.turn_right(speed=58, degrees=90,

wait=True)

20 # Jezeli wykryty znak drogowy to "Skre¢ w Lewo”

21, if robot.camera.detected_sign() == "Skrec¢ w
Lewo™:

22 # Skreca w lewo z moca 508% przez 9@ stopni

az do zakoriczenia

23 robot.turn_left(speed=50, degrees=9@,
wait=True)

24

25 # Jezeli natezenie diwieku > 20

26, if robot.sound_sensor.get_value() > 20:

27 # Odtwarzaj muzyke "Ambulans" do korica

28 robot.speaker.play_sound(“Ambulans”,
wait=True)

29

30 # Dobra praktyka w Pythonie jest dodanie
minimalnego opdinienia w nieskoriczonej petli

31 time.sleep(0.01)

32

33, if __name__ == "_ main__ ":

34 main()

Instrukeje dla uczniéw:

1. Wzoruj sie modelowymi kodami.

2. Dodaj reakcje na pozostate karty decyzyjne (np. znak stop, klakson).

3. Testuj frase robota na macie, modyfikujge predko$é, reakcje i sekwencie LED.

4. Zapisuj zmiany i omawiaj efekty w grupie.

nowa szkota
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Karta pracy
Robot, kiéry styszy, widzi i reaguje. Algorytmy wieloczujnikowe

Imie i nazwisko: ... Klasa: ........... Data: ...

Czeé¢ 1. Poznaj czujniki

Czujnik Test Obserwacje / Uwagi
Koloru Pokaz kart czerwony / zielony

Odlegtosci Zbliz przeszkode 3D

Dzwieku Klasnij lub wydaj dzwigk

LED Zmien kolor w programie

Czeé¢ 2. Algorytmy wieloczujnikowe

Instrukeja: zaplanuj, jok robot powinien reagowaé, gdy jednoczesnie wykrywa rézne sygnaty.

Warunek (czujniki / karta) Reakeja robota l/JVJ:vng.;k:( olory LED

Strzatka w lewo + gtosnos¢ > 30 | Skref w prawo + dzwiek

zielone $wiatto
dzwigk wykryty
Strzatka w prawo + glosnoéé < 30

Znak STOP

Czes¢ 3. Testowanie i modyfikacja
m Umies¢ robot na macie startowe;.
m Przeprowadz trase, sprawdzajqc reakcje robota na wszystkie karty i czynniki zewnetrzne.
m Zapisz problemy i pomysty na poprawki:
o Co dziatato dobrze:

o Co wymagato poprawy:

o Jak zmodyfikowatem algorytm:

Cze$¢ 4. Wyzwanie rozszerzone
m Dodaj wiasng karte decyzyina.
m Zdefiniuj reakcje robota, korzystajqe z co najmniej dwéch czujnikéw jednoczesnie.

nowa szkota

Czes¢ 4. Python — program do uzupetnienia

m Uzupetnij program tak, aby robot reagowat na trzy rézne kolory.

m Uzupetnij brakujgcee fragmenty algorytmu:
while True: # Odczytaj kolor z czujnika kolor = robot.sprawdz_kolor ()
# 1. Kolor na GORZE (Jedz do przodu)

if kolor == " ": robot.reakcja = " "

# 2. Kolor na DOLE (Cofaj sie)

elif kolor == " ": robot.reakcja = "

# 3. Kolor po LEWEJ (Skreé¢ w lewo)

elif kolor == " ": robot.reakcja = " "

# 4. Kolor po PRAWEJ (Skre¢ w prawo)

elif kolor == " ": robot.reakcja = "

# 5. Kolor na SRODKU (Zatrzymaj sie)

elif kolor == " ": robot.reakcja =

Czeséé 5. Testowanie i wnioski
1. Jak zachowywat sie robot przy nieznanym kolorze?

Cze$¢ 6. Zadanie dodatkowe (dla chetnych)
m  Zaproponuj modyfikacje programu:

o dodanie sygnatu dzwiekowego LUB
m Opis rozwigzania:

nowa szkota
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Karta pracy do skserowania
Programowanie ai robota
Temat: Reakcja robofa na kolory rozpoznawane przez kamere Al.

Imie i NAZWISKO: «..oo o Klasa: ............ Data: ...

Cze$¢ 1. Analiza zadania

B Robof Icrobot ma reagowa¢ na kolory rozpoznawane przez kamere Al. Uzupetnij
tabele, przypisujqc reakcje robota do kazdego koloru.

o Kolor na gérze: - Reakcja robofa:

Kolor na dole:

- Reakcja robota:

Kolor kolor po lewes: - Reakcja robota:

Kolor kolor po prawei: - Reakcja robota:

- Reakejo robota:

Kolor kolor na $rodku:

Czeé¢ 2. Algorytm — zapisz krok po kroku
m Zapisz algoryim dziatania robota w formie listy krokow:
1.

oD

Czes¢ 3. Scratch — plan programu
m Narysuj lub opisz strukiure programu w Scraich:
® zdarzenie startowe,
o pefla,
o instrukcje warunkowe,
o reakcje robota.

Miejsce na schemat / opis:

~N
J/

J
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m Zapisz schemat algorytmu w formie blokéw Scratch lub w Pythonie:

Warunek 1:

Reakcja robota:

Warunek 2:

Reakcja robota:

Cze$¢ 5. Podsumowanie

m Odpowiedz na pyfania:
1. Jakie pofqczenie czujnikow byto najtrudniejsze do zaprogramowania?
2. W jakich sytuacjach w prawdziwym miescie moglyby sie przydaé takie algorytmy?
3. Co chciatby$ doda¢ do robota w kolejnej lekcji?

Podsumowanie lekji
1. Dyskusja z klasg.
m Co udato sie osiggna¢ podezas programowania robota?
m Kiére kombinacje czujnikéw byty najtatwiejsze, a kidre najirudniejsze?
m Jakie problemy napotkalismy i jak je rozwigzalismy?
m Jak robot reagowat na karty decyzyine i elementy 3D na macie?

2. Refleksja nad zastosowaniem algorytméw wieloczujnikowych.

m Wskazanie, ze robot w miescie przyszioéci musi fqczy¢ dane z kilku zrédet, by
podejmowa¢ bezpieczne decyzje.

m Podkredlenie, ze kazdy czujnik ma znaczenie, a potqgczenie ich daje inteligentne
i przewidywalne zachowanie.

m Pokazanie praktycznych zastosowan w rzeczywistych systemach:
® samochody autonomiczne, roboty magazynowe, inteligentne systemy miejskie.

3. Ocena pracy uczniow
m Zachecanie uczniéw do opisania swoich algoryiméw i wnioskow z testéw.
B Wskazanie przykfadow dobrze przemyslanych reakeiji robota.

m Omoéwienie kreatywnych rozwigzanh: dodatkowe karty decyzyine, nowe reakcie,
zmiany parametrdw czujnikow.

4. Whioski koncowe

m Algoryimy wieloczujnikowe pozwalajq robotom dzialaé w sposéb bezpieczny, ela-
styczny i inteligentny.

Testowanie i modyfikacja programu w praktyce jest kluczowa dla osiggniecia oczeki-
wanego efektu.

Uczniowie zdobyli doswiadczenie w fgczeniu teorii [czujniki, algorytmy) z prakiykg (Al
rrobot, maty, karty.
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| Wykorzystanie kamery ai robota

Rozpoznawanie i $ledzenie
' kolorowych obiektéw

Przedmiot: Informatyka / Technika.

Cel ogélny

Uczen rozumie zasade pracy kamery Al oraz stosuie instrukcje warunkowe do sferowania
robotem na podstawie wykrytych koloréw.

m Cele szczegdtowe (uczer):

; ® wyjasnia zasade dziatania kamery Al oraz sposéb identyfikowania koloréw,

® tworzy prosty program sterujqcy robofem w reakcji na wykryty kolor,

o stosuje myslenie logiczne i elementy algorytmiki podczas programowania,
® sprawdza poprawno$¢ dziatania programu i wprowadza do niego zmiany,
°

wskazuje przyktady wykorzystania wizji kemputerowej w codziennych sytuacjach.

Podstawa programowa
m Informatyka (klasy IV-VIII):

o Uczen tworzy programy sferujgce robotem wyposazonym w czujniki i urzgdzenia
wykonawcze.

® Rozumie dziatanie czujnikéw [w tym kamery Al) i ich zastosowanie w rzeczywistych
projekiach.

® Stosuje algorytmy warunkowe do sterowania zachowaniem urzqdzen w zaleznosci
od danych wejsciowych.

m Technika (klasy V=VIII):

o Uczen projekivje i realizuje proste urzqdzenia techniczne z zastosowaniem nowo-
czesnych technologii.

® Potrafi wykorzysta¢ elementy automatyki i robotyki w praktycznych zadaniach.

/ xExXx nowa szkota
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# Realizujemy to petla, ktéra czeka, dopdki kamera
nie zglosi gotowosci
while not robot.camera.is_ready():

time.sleep(@.1)

# Przetacz na tryb Sledzenia Koloru
robot.camera.enable_color_tracking_mode()

# Ustaw kolor do sledzenia: Czerwony
robot.camera.set_target_color("Czerwony")

# Petla "zawsze"
while True:
# Dla ulatwienia pobieramy pozycje koloru do
zmiennej
pozycja_koloru =
robot.camera.get_target_color_position()

# Jezeli kolor docelowy znajduje sie w Srodek
if pozvcia koloru == "Srodek":

# zatrzymaj silniki

robot.stop_motors()

# Jezeli kolor docelowy znajduje sie w Lewo
elif pozycja_koloru == “Lewo":
# skreca w lewo z mocg 50%
robot.turn_left(speed=5@)

# Jezeli kolor docelowy znajduje sie w Prawo
elif pozycja_koloru == “Prawo™:
# skreca w prawo z moca 50%
robot.turn_right(speed=50)

# Jezeli kolor docelowy znajduje sie w D61
elif pozycja_koloru == "D61™:
# porusza sie do tylu z mocag 50%
robot.move_backward(speed=5@)

# Jezeli kolor docelowy znajduje sie w Géra
elif pozycja_koloru == "Géra":
# porusza sie do przodu z moca 50%
robot.move_forward(speed=5@)

# Krdtkie opéZnienie odciazajace procesor w
nieskoriczonej petli
time.sleep(0.01)
if __name__ == "__main__":
main()

nowa szkota




W

N SCENARIUSZ 3

Etap 6: Zadanie rozszerzajqce (dla chetnych)

m Uczniowie mogq:

1. Model programu
® model algorytmu — schemat myslowy:

START

+

odczytaj kolor z kamery AI

+

JESLI kolor = A -+ reakcja 1

W PRZECIWNYM RAZIE JESLI kolor = B -» reakcja 2
W PRZECIWNYM RAZIE JESLI kolor = C - reakcja 3
INACZE) - brak reakcji / stop

+

powtorz

2. Program w Scraich. Sledzenie czerwonego koloru.

-
[
°
wisas e
o Q -
® =
° °
e
. = °
®
-
[ ] %
[ ]

[T
Ll

ni@e

® polgczyé rozpoznawanie koloru z sygnatem dzwigkowym.

Srodki dydaktyczne:
m ai robot,

m komputer, laptop, lub fablet z oprogramowaniem do programowania lcrobota (Scratch

/ Python),
m klocki konstrukcyine z zestawu robota,
m karty pracy dla uczniow (do skserowanial.
Przebieg zaje¢
Wprowadzenie do lekg;ji

. Kamera Al jako ,zmyst wzroku” robota

Cel etapu: Uczeh rozumie, ze kamera Al pefni funkcje inteligentnego czujnika, a nie
zwyktego rejestratora obrazu.

Nauczyciel wyjasnia, ze robot moze ,widzie¢” ofoczenie dzieki kamerze Al, kidra:
® zbiera obraz z otoczenig,

przetwarza go wewnefrznie,

[
o przekazuje do programu gotowq informacie, np. o wykrytym kolorze.
[

Precyzja dziatania kamery robota jest bezposrednio uzalezniona od warunkéw
oéwietleniowych — odpowiednie $wiatfo wptywa na jakos¢ obrazu, a tym samym
na poprawno$¢ odczytu i interpretacii danych przez kamere.

Podkreslenie réznicy:

() w(w . o zwykta kamera tylko nagrywa obraz,

o kamera Al andlizuje to, co widzi, i potrafi wyciggaé wnioski.

Uczen nie musi zna¢ dziatania algoryiméw sztucznej inteligencii, ale powinien rozu-
mie¢, ze kamera moze zosta¢ ,nauczona” rozpoznawania okreslonych cech obrazu.

. W jaki sposéb kamera rozpoznaje kolore
o0 Cel etapu: Uczen wie, ze kamera Al zamienia obraz na dane, kiére mozna wykorzysta¢

3. Python
o Przyktad Python:

w programie.

Omowienie:

© kamera rozklada obraz na mate elementy (piksele),
® andlizuje ich barwy,

def main():
# Kiedy kliknieto (poczatek programu)

1,

2

3

4 # Otwdrz kamere robota
5 robot.camera.open()

6

¥4

# Czekaj az kamera robota wlaczona

® poréwnuje je z zapisanymi wezeéniej przyktadami,

® przypisuje rozpoznanemu kolorowi okreslony numer (ID).
Dzieki temu program robota:
® nie operuje nazwg kolory,

® lecz reaguje na ofrzymany identyfikator.

Fikk
(24)
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m Pokaz nauczyciela:

Nauczyciel prezentuje przed kamerq kolorowy przedmiot. Kamera rozpoznaije kolor
i zaznacza go na ekranie w aplikacii.

3. Po co robotom rozpoznawanie koloréw?
m Cel etapu: Uczen dostrzega praktyczne zastosowanie omawianej fechnologii.
m Nauczyciel omawia przyktady wykorzystania rozpoznawania barw:
® aufomatyczne sorfowanie odpaddw,
® roboty poruszajqce sie wedlug kolorowych oznaczen,
o systemy konfroli jokoéci na liniach produkeyjnych,
o inteligentne zabawki edukacyine.
m Aktywizacja ucznidw:

Uczniowie podajq wiasne przyktady sytuacii, w kiérych robot mégtby podejmowac
decyzje na podstawie koloru.

m Pytanie otwarte:

Jakie zadania mégtby wykonywac robot, gdyby potrafit rozpoznawaé kolory?
Etap praktyczny - praca z ai robotem

Cel etapu

Uczen wykorzysiuje kamere ai robota do stworzenia programu reagujgcego na rozpozna-
wane kolory oraz uczy sie festowac i poprawiaé wiasne rozwigzania.
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Etap 1: Przygotowanie robota do pracy

m Uczniowie:
® uruchamiajq ai robota,
o sprawdzajq, czy kamera Al poprawnie wykrywa obraz,
® upewniajq sie, ze robof reaguje na polecenia z programu.

m Nauczyciel przypomina, ze kamera Al jest wbudowana w robota i nie wymaga
dodatkowego podtgczania.

Etap 2: Nauka koloréw przez kamere Al
m Uczniowie, korzystajac z gotowych narzedzi w $rodowisku programistycznym:
o wskazujq kamerze wybrane kolory [np. czerwony, zielony, niebieski),
o sprawdzajq, czy kamera poprawnie identyfikuje kazdy z nich.
m Celem etapu jest uzyskanie stabilnego i powtarzalnego procesu rozpoznawania barw.

Etap 3: Odczyt informacji z kamery w programie
m Uczniowie tworzg fragment programu, kiéry:

® pobiera informacje o kolorze wykrytym przez kamere,

o ¢ledzi poruszajqcy sie kolorowy obiekt,

® umozliwia obserwacie, co ,widzi" robot.

m Ten efap pozwo|o uczniom powigzac obraz z dan\/mi Wykorzysfywanymi W progra-
mowaniu.

Etap 4: Programowanie reakgji robota
m Uczniowie rozbudowuiq program, sfosujqc instrukcje warunkowe:

® programujq ai robota, aby podqzat za obiektem o wyznaczonym kolorze,
Przyktadowo:

® wybierajq kolor czerwony, kiedy kolor znajduje sie centralnie przed kamerg - robot
sie nie rusza, jedli po lewej — skreca w lewo, jesli po prawej — skreca w prawo, jesli
u géry — jedzie prosfo, jesli u dotu — jedzie do tytu.

Etap 5: Sprawdzanie i poprawianie programu
m Uczniowie:
o prezentujq przed kamerq rézne kolorowe przedmioty,
® obserwujq reakcje robota,
o andlizujg, czy program dziata zgodnie z zatozeniami,
o wprowadzajg poprawki w kodzie.

Nauczyciel zwraca uwage na wptyw oswietlenia i ustfawienia robota na skutecznosé
rozpoznawania koloréw.
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