SCENARIUSZ ZAJEC KOLA CMI 25.02.2022
e-lekcja otwarta prowadzona wspolnie na platformie teams
przez Wiolett¢ Maleckq i Joanne¢ Kulis$

Temat: WSTEP DO ROBOTYKI - SKEADANIE MBOTOW. KONFIGURACJA
SPRZETU.

KROTKI OPIS LEKCII:

Podczas lekcji uczniowie 1 uczennice poznaja budowe 1 mozliwosci robota edukacyjnego na
przyktadzie robota mBot. Korzystajac z programu mBlock zapoznaja si¢ z interfejsem
srodowiska  programistycznego, shuzacego do nauki podstaw  programowania,
wykorzystujacego funkcjonalnosci jezyka Scratch. Poznajg elementy interfejsu mBlock
(duszki, bloki, sekcje) oraz podstawowe pojecia programistyczne (skrypt, program,
algorytm, sterowanie, warunek, petla). Na zakonczenie wykonuja zadanie: stworzenie
prostego programu sterujacego ruchem robota.

WIEDZA 1 UMIEJETNOSCI ZDOBYTE PRZEZ UCZNIA / UCZENNICE:

v" zna budowe robota mBot,

v’ zna podstawowe elementy interfejsu programu mBlock,

v wie z jakich czgséci sktada si¢ robot mBot, zna pojecia: czujnik ruchu i czujnik
odleglosci.

v’ swobodnie porusza sie¢ po $rodowisku mBlock, wie, gdzie szuka¢ potrzebnych
blokoéw,

v’ wie, jak powinien wyglada¢ program sterujgcy robotem,

v' jest w stanie samodzielnie dobra¢ parametry blokow potrzebne do wprawienia w ruch
robota mBot (w dowolnym kierunku),

v' potrafi stworzy¢ prosty program, za pomoca ktdrego steruje ruchem robota mBot.

CZAS TRWANIA ZAJEC:
90 min (lub 2 x 45 minut)

POTRZEBNY SPRZET I OPROGRAMOWANIE:

v komputer (przeno$ny lub stacjonarny),

v" program mBlock (do pobrania ze strony: http://www.mblock.cc/download/),
v" roboty mBot,

v" kable USB (po 1 dla kazdego robota),

v' aktywna tablica

PRZEBIEG ZAJEC:



Czgs¢ 1. — 45 minut
Wprowadzenie, rozmowa o robotach — 10 minut
Cel:

Wprowadzenie uczniow 1 uczennic w tematyke lekcji. Rozmowa o0 rodzajach i
zastosowaniach robotow. Przedstawiamy tematyke lekcji. Zapowiadamy, ze na dwoch
kolejnych lekcjach uczniowie begda pracowaé z robotami i nauczag si¢ je samodzielnie
programowacé. Rozpoczynamy od dyskusji o réznych robotach, zadajemy uczniom takie
pytania, jak:

- Jakie znacie roboty?
- Do czego stluzg znane Wam roboty?

- Czym te roboty si¢ zajmuja, jakie wykonuja prace?

Poznajemy i sktadamy robota mBot — 25 minut
Cel:

Zapoznanie ucznidw z budowa oraz mozliwo$ciami robota mBot. W tym miejscu
pokazujemy 1 omawiamy poszczegOlne czesci robota, positkujac si¢ instrukcja obshlugi
robota, ponizszymi przyktadowymi zdjeciami.




Dzielimy uczniéw na zespoty. Liczba 0s6b w zespole zalezy od liczby robotow, ktore mamy
do dyspozycji (optymalnie: 1 robot na 2 osoby + 1 robot dla osoby prowadzacej lekcje).
Kazdy zespot otrzymuje jednego robota. Nastepnie omawiamy budowe robota. Na poczatku
opowiadamy o korpusie, czyli ,,ramie”, do ktorej sg przymocowane poszczegolne elementy
robota. Zwracamy uwage na kota: dwa po bokach i jedno pod spodem robota. Zadajemy
uczniom pytania: ,,Czy wiecie, w jaki sposob pracujag dwa oddzielne silniki, aby robot
poruszal si¢ do przodu?” ,,Z czym kojarzy Wam si¢ taki sposdéb poruszania si¢?”.
Podpowiedz: taki naped wykorzystywany jest w czotgach.

Nastepnie pokazujemy ,,m6zg” robota, czyli mikrokontroler Arduino. Podobnie jak w mozgu
cztowieka, gdzie tworzgce sieci potaczen komorki nerwowe przekazuja sobie rdzne
informacje, takze tutaj: mikrokontroler potaczony z silniczkami i czujnikami za pomoca
kabelkow zbiera informacje z otoczenia, przetwarza je i podaje dale;j.

Nawigzujac do pomystow na zastosowania robotow podanych wczesniej przez uczniow 1
zapisanych na tablicy, pytamy, ktére z wymienionych zadan potrzebuja informacji
uzyskanych z zewnatrz (z otoczenia), aby mogly by¢ prawidlowo wykonane. Jest to
wprowadzenie do tematyki czujnikéw, a wiec urzadzen, ktore wychwytuja ze swojego
otoczenia rozne dane 1 przesytajg je do ,,moézgu” robota. Pierwszym z nich jest czujnik
odlegtosci, umiejscowiony na przodzie pojazdu. Zadaniem czujnika jest sprawdzanie, co
znajduje si¢ przed robotem albo na jego drodze (jesli porusza si¢ on do przodu). Jesli
pojawia si¢ tam jaka$ przeszkoda, czujnik sprawdza, w jakiej odlegtosci od robota ta
przeszkoda si¢ znajduje.

Kolejnym elementem robota, ktory zbiera informacje z otoczenia, jest czujnik linii. Jego
zadaniem jest sprawdzanie koloru powierzchni, na ktorej znajduje si¢ robot, 1 przekazywanie
informacji o tym do ,,m6zgu” robota. Mozemy w tym momencie zapyta¢ uczniéw 0 ich
pomysty na to, w jaki sposdb mozna wykorzysta¢ wymienione wyzej funkcje w codziennym
zyciu. Np. wspolczesne samochody sa wyposazone w czujniki parkowania mierzace
odlegto$¢ samochodu od przeszkody lub innego pojazdu, a takze w czujniki cofania
ostrzegajace o przeszkodzie, ktora znajduje si¢ za samochodem. Z kolei czujniki zbierajace
dane o kolorze moga sprawdzaé, czy nie przekraczamy ciagtej linii rozdzielajagcej dwa pasy
ruchu.

Wstep do programu mBlock, cze$¢ pierwsza — 20 minut

Cel:

Zapoznanie ucznidow / uczennic ze S$rodowiskiem mBlock i sposobami budowania
programéw blokowych.

Wprowadzajac program mBlock mozemy wspomnie¢ o jezyku i1 programie Scratch: zapytac
ucznidw, czy znajg ten program i wyjasnic, ze mBlock jest jego modyfikacja. Jesli uczniowie
znaja program Scratch, mozemy — omawiajac program mBlock — odwolywaé si¢ do
posiadanej przez nich wiedzy



Omowienie interfejsu 1 funkcjonalnosci programu mBlock mozna zacza¢ od
zaprezentowania pola roboczego programu, np. positkujac si¢ prezentacjag multimedialng
wyswietlang na ekranie.

il

Z lewej strony ekranu (obszar zaznaczony czerwong ramka) znajduje si¢ okno sluzace do
wstawiania elementéw graficznych (czyli znanych ze S§rodowiska Scratch ,,duszkoéw”) i1
animowanie ich za pomocg skryptu. Podczas tej lekcji nie bedziemy z niego korzystac.

W srodkowej czes$ci ekranu (obszar zaznaczony ramka zielong) znajduje si¢ sekcja z
kategoriami blokow stuzacych do tworzenia skryptow.

Podczas lekcji bedziemy korzysta¢ z nastepujacych kategorii blokéw: Zdarzenia, Kontrola,
Wyrazenia, Roboty.

Zdarzenia: bloki z tej kategorii stuza do programowania interakcji z uzytkownikami —
tworzenia skryptow, ktore reagujg na okreslone dziatania uzytkownika.

Roboty: bloki z tej kategorii stuzg do programowania interakcji z robotem — tworzenia
skryptow, ktore umozliwiajg sterowanie robotem 1 reakcje¢ na zdarzenia oraz inicjowanie i
kontrolg zdarzen z udziatem poszczeg6lnych elementow robota (np. czujnikow).



Kontrola: bloki z tej kategorii pozwalaja sterowa¢ programem, na przyktad dodawa¢ do
skryptu warunek, petle albo opdznia¢ wykonanie skryptu.

Wyrazenia: bloki z tej kategorii pozwalajg wprowadza¢ do skryptu dziatania matematyczne
lub wyrazenia logiczne.

W tym miejscu pytamy ucznidow, ktére kategorie beda ich zdaniem najczescie)
wykorzystywane w tworzeniu skryptow stuzacych do programowania robota. Prawidtowa
odpowiedz to: ,Zdarzenia” 1 ,,Roboty”. Podpowiedzia moze by¢ schemat ,,Akcja ->
Reakcja”, np. bloki z kategorii ,,Roboty” moga odpowiada¢ na dziatania blokow
,,Zdarzenia”: naciskam klawisz na klawiaturze i wtedy robot jedzie do przodu.

Po prawej stronie ekranu znajduje si¢ puste pole (obszar zaznaczony niebieska ramka), na
ktore przecigga si¢ bloki 1 ukladajac je we wilasciwym porzadku buduje skrypty.
Pokazujemy, w jaki sposob przecigga si¢ bloki na pole, na ktérym powstaje program, a takze
jak sie kopiuje 1 usuwa bloki za pomocg prawego przycisku myszy.

W tym momencie dajemy uczniom kilka minut na zabawe¢ z programem oraz na
przyswojenie sobie sposobu przeciggania bloczkoOw 1 tgczenia ich. Jesli uczniowie szybko
opanujg sposob postugiwania si¢ blokami 1 dobrze odnajdujg si¢ w programie mBlock,
mozna zada¢ im pytanie: ,,Czy potraficie narysowac na tablicy skrypt, ktory bedzie poruszat
robotem (np. taki, by po nacisnieciu przycisku ,,spacja” robot pojechat do przodu)?”

Jesli uczniowie narysowali na tablicy propozycje skryptu, informujemy, Ze na nastgpne;j
lekcji za pomocg tego skryptu sprobujemy wprawi¢ robota w ruch (mozna zrobi¢ zdjecie
skryptu, by moc go odtworzy¢ na kolejnej lekcji lub rozpoczaé lekcje od powtdrzenia tego
zadania). Jesli skrypt nie powstal, prosimy o przemysSlenie zadania i przygotowanie
propozycji na nastgpng lekcje.

Cze$¢ 2. — 45 minut

Uczestnicy realizujg zadanie ,,Poruszanie robotem za pomocg klawiatury” — 20 minut
Cel:

Uczen / uczennica realizujac zadanie, uczy si¢ podstaw programowania robota.

To zadanie mozna wykona¢ na trzy rdézne sposoby, w zaleznosci od stopnia zaawansowania.
Grupy bardziej zaawansowane majg za zadanie stworzenie programu do sterowania robotem,
za pomocg blokéw odpowiadajacych za sterowanie poszczegdlnymi silnikami (drugi typ
bloku sterowania silnikiem).
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Grupy realizujgce scenariusz na podstawowym poziomie, tworzg program za pomocg
blokow sterujacych dwoma silnikami na raz (pierwszy typ bloku sterowania silnikiem).
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Wykonanie zadania powinno zaja¢ od 10 do 15 minut. Gotowe zespoty pokazuja nam swoje
programy, ktore nastgpnie ,,wgrywamy” do robota. (Na tym etapie osoby prowadzace
zajmuja si¢ wgrywaniem programu do robota, poniewaz uczniowie zostang wprowadzeni do
tego zagadnienia na kolejnych zajeciach, a wgrywanie zostanie zaprezentowane na lekcji).

Testujagc robota uczniowie zauwazaja blad w jego dziataniu. Pojawia si¢ wyzwanie,
poniewaz robot bedzie poruszal si¢ takze po zwolnieniu przycisku. Pytamy uczniéw, czy
majg pomyslt na rozwigzanie tego problemu i przypominamy omawiane wcze$niej bloki
(,,kiedy klawisz... zwolniony”). Aby prawidlowo wykona¢ to zadanie, nalezy uwzgledni¢
zdarzenie nacis$nigcia przycisku, a takze zdarzenie ,,puszczenia” przycisku (ustawienie
predkosci silnika na 0).

Uczniowie przystepuja do udoskonalania swoich skryptéw. Powinni si¢ sugerowac
stworzonym juz programem i wspolnymi ustaleniami z dyskusji. W zadaniu uwzgledniamy:
jazde do przodu, obrot w lewo o 180 stopni, jazde do tytu, obrét o 180 stopni.

Podsumowanie — 10 minu

Zapowiadamy, ze na kolejnych lekcjach uczniowie beda wykorzystywaé pilota do
sterowania robotem 1 poznawac elementy robota, ktore pomogg im stworzy¢ autonomiczny
pojazd. Pozostaly czas lekcji mozna poswieci¢ na pytania oraz zabawe¢ z robotami.
Uczniowie zapisujg swoje skrypty 1 wylaczaja robota.



