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Poradnik dla nauczycieli

Nowe technologie, wykorzystujgce technike cyfrowg, sg juz obecne w wielu
obszarach zycia codziennego. Otwierajg sie coraz nowsze dziedziny zastosowania szeroko
rozumianych komputerdw, robotéw. Domowy sprzet powszechnego uzytku oparty jest
w mniejszym lub wiekszym stopniu o technologie cyfrowe. Dlatego wspédiczesna szkota
powinna w sposéb szczegdlny przygotowaé mtodego cztowieka do zycia w zmieniajgcym sie,
technologicznym s$wiecie. Dzisiejsi uczniowie szkoty podstawowej wejdg w doroste zycie
w momencie, gdy otaczajgca ich rzeczywisto$¢ bedzie permanentnie skomputeryzowana
i zautomatyzowana. Nie chcemy, aby w dorostym zyciu stali sie oni biernymi uzytkownikami
nowych technologii, podwtadnymi $wiata robotéw i automatow. Pragniemy, aby Nasze
dzieci w dorostym zyciu potrafity skutecznie i logicznie wykorzystywac nowe technologie, aby
Swiat nasycony komputerami i robotami nie byt dla nich obcy i niedostepny. Wymaga to
podjecia odpowiednich dziatarn edukacyjnych. Drugi etap edukacyjny (klasy IV-VIII) powinien
ugruntowac wczesniej zdobyte umiejetnosci okotoprogramistyczne i rozszerzyc¢ je na bardziej
zaawansowane  umiejetnosci  algorytmicznego  myslenia,  znajomosci  podstaw
programowania.

Robotyka edukacyjna daje niezwykte mozliwosci skutecznego wyrabiania
umiejetnosci algorytmicznego myslenia, umiejetnosci podstaw programowania, a wszystko
to przy zastosowaniu zatozen myslenia komputacyjnego. Robotyka edukacyjna to réwniez
wprowadzanie miodego cztowieka w pasjonujgcy Swiat techniki, rozwijajacy poza
podstawowymi umiejetnosciami programistycznymi réwniez istotne umiejetnosci techniczne
i konstrukcyjne, wyrabiajgc przy tym kreatywnosé i wytrwato$é. Celem jest przyzwyczajenie
miodego cztowieka do obcowania z nowoczesng technologig w taki sposéb, aby rozumiat ja
krytycznie i miat na nig wptyw. Ideg jest wyrobienie adekwatnych do 3$wiata
technologicznego sposobéw myslenia i rozwigzywania probleméw. Ma to rowniez
odzwierciedlenie w podstawie programowej dla szkoty podstawowe;.

Wykorzystanie zestawu RoboMaker Pro, jak réwniez przedstawione w niniejszym
poradniku tresci oraz przyktadowe scenariusze zaje¢ s3 zgodne z wymogami zawartymi
w podstawie programowej - Rozporzadzenie Ministra Edukacji z dnia 24 lutego 2017 (Dz.U.
2017 poz. 356).

Zestaw RoboMaker Pro — Edukacyjne laboratorium robotyki nadaj sie do zastosowan
edukacyjnych uczniéw klas od IV wzwyz (szkota podstawowa).

Tre$¢ poradnika i scenariuszy uwzglednia najnowsze trendy edukacyjne.
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Strategia edukacyjna

Dzisiejszy system edukacji jest tzw. systemem transmisyjnym, opartym

o behawiorystyczne strategie edukacyjne. Z uwagi na nowe doswiadczenia, szczegdlnie
zwigzane z rozwojem nowych technologii, wzrostem dostepu do informacji, koniecznoscia
wiekszej aktywnosci kreatywnej, niezbedne jest wprowadzenie zmodyfikowanego podejscia
do ucznia jako osoby zdobywajgcej nowa wiedze i umiejetnosci, adekwatne do dynamicznie
zmieniajgcej sie rzeczywistosci. Odpowiedziag na nowe potrzeby edukacyjne jest zmiana
strategii edukacyjnej i wprowadzenie elementdéw wynikajgcych z konstruktywizmu oraz
z jego nurtu — konstrukcjonizmu.

Podstawowym zatozeniem konstruktywizmu jest potraktowanie ucznia jako osoby
aktywne] bedacej twércg swojej wiasnej wiedzy. Wiedzy nie mozna przekazaé, uczenn sam
musi swojg wiedze wybudowac. Wazna jest aktywnos¢ ucznia w procesie budowania wtasnej
wiedzy. Konstruktywizm wskazuje, ze uczen to nie puste naczynie, ktére wypetniane jest
przez edukatora (rodzica, nauczyciela, wychowawce), ale osoba aktywnie konstruujgca swojg
wiedze.

Konstrukcjonizm zaktada, ze w procesie uczenia sie, uczniowie aktywnie angazujg sie
w tworzenie witasnych przedmiotow, zdarzen, idei, pomystéw, ktérymi w ramach
przyswajanych tresci mogg podzieli¢ sie z innymi w celu wspdlnej analizy i refleks;ji.

Saymour Papert (matematyk i informatyk, autor kultowego jezyka programowania
dla dzieci — LOGO) przedstawit podejscie konstrukcjonistyczne w postaci oSmiu wielkich idei,
ktére doskonale wpisujg sie w nowoczesng edukacje zwigzang z wykorzystaniem nowych
technologii, a w tym robotow edukacyjnych.

1. Uczenie sie przez tworzenie. Uczniowie uczg sie lepiej, gdy uczenie sie jest
elementem uprawiania czego$, co ich prawdziwie interesuje. Wykorzystanie robotéw
edukacyjnych generuje w uczacych sie wieksze zaangazowanie i zainteresowanie.

2. Technologia jako tworzywo. Dysponujgc technologia uczniowie mogg tworzyc
znacznie wiecej, szczegolnie w obszarze tworzenia idei i generowania pomystow.

3. Ostra zabawa. Uczymy sie najlepiej, gdy to nas cieszy. Najwiecej satysfakcji daje tzw.
ostra zabawa (hard fun), czyli stan, gdy uczen zafascynowany jest przedmiotem
zabawy, jest zafascynowane tg zabawg. Wtedy trud wysitku umystowego jest dla
ucznia niezauwazalny. Uczgcego sie nie trzeba dodatkowo motywowac
do zaangazowania. Robotyka edukacyjna sprzyja tworzeniu takich sytuacji.

4. Uczenia sie jak sie uczyé. Nikt nie jest w stanie nauczyé cie tego wszystkiego,
co musisz umieé. Zabawa wykorzystujagca nowe technologie w tym roboty
edukacyjne wyrabia w uczacych sie cheé¢ dochodzenia do rozwigzania, sprzyja
zaangazowaniu i pragnieniu zgtebiania problemu.

() Clementoni. str.5




Poradnik dla nauczycieli

5. Daj sobie czas. Nalezy te idee rozumie¢ nastepujgco: kazdy uczen jest
indywidualnoscig, kazdy potrzebuje mieé ,swéj” czas na rozwigzanie problemu.
Powinnismy uczy¢ wspodtpracy w grupie, ale tez powinniémy daé uczniom
indywidualny czas, indywidualne tempo rozwigzywania problemu. Czas realizacji
zaje¢ wskazany w scenariuszach jest sugestig, nauczyciel sam, znajgc swoich uczniéw
powinien dopasowaé tempo realizacji zaje¢ do mozliwosci ucznidow. Bardzo istotnym
jest obserwowanie zaangazowania i skupienia sie ucznidw w celu zakonczenia lub
wydtuzenia czasu zabawy i nauki z wykorzystaniem RoboMaker Pro.

6. Nie ma sukcesu bez niepowodzen. Nic naprawde waznego nie dziata od razu dobrze.
Jedyng drogg do sukcesu jest staranne analizowanie, co i dlaczego nie funkcjonuje
prawidtowo. By odnies¢ sukces, trzeba uwolni¢ sie od strachu przed btedami.
Szczegdlnie robotyka edukacyjna obfituje w porazki — za pierwszym razem zapewne
zaden zestaw polecen nie bedzie prawidtowy, trzeba kilku préb. Uczen oswaja
sie z poczuciem, ze nie wszystko od razu sie uda, wyrabia w sobie wytrwatos$¢
niezbedng do osiggania sukceséw w dorostym zyciu.

7. Praktykuj sam, co zalecasz uczniom. Najpierw Ty przeéwicz funkcjonalnosci
RoboMaker Pro, niech najpierw Tobie zdarzg sie sytuacje nietypowe
i niepowodzenia.

8. Najwazniejszym celem jest uzywanie technologii TERAZ do uczenia sie innych
rzeczy. Zestaw RoboMaker jest tego doskonatym przyktadem — TERAZ, na kazdym
etapie edukacyjnym. Rozwdj technologii jest tak szybki, ze z edukacjg w tym zakresie
nie mozna czekac, nie mozna odkfada¢ na potem.

Robotyka edukacyjna sama w sobie jest nierozerwalnie zwigzana z technologig,
jak réwniez stymuluje twodrcze myslenie i koniecznos¢ poszukiwania optymalnych
rozwigzan. Robotyka w nauczaniu to réwniez realizacja koncepcji nauczania myslenia
algorytmicznego i myslenia komputacyjnego, a RoboMaker Pro doskonale sie do tego
nadaje szczegdlnie w nauczaniu na drugim etapie edukacyjnym.
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Nowy sposob myslenia

Juz ponad 20 lat temu Saymour Papert pisat o mysleniu komputacyjnym, znacznie

wyprzedzajgc swoimi ideami dwczesne mozliwosci technologii. W tamtych czasach uczenie
w szkole podstawowej podstaw programowania i algorytmiki byto czyms$ wyjatkowym nawet
w skali swiatowej. W roku 2006 Janette Wing (dyrektor Avanessians w Data Sciences
Institute na Columbia University, gdzie jest takze profesorem informatyki. Byta m. innymi
wiceprezesem firmy Microsoft Research) okreslita myslenie komputacyjne jako , Uzyteczne
postawy i umiejetnosci, jakie kazdy, nie tylko informatyk powinien starac¢ sie wyksztafcic¢
i stosowac” i przyjeta, ze:

Myslenie komputacyjne to procesy myslowe angazowane w formutowanie
problemu i przedstawianie jego rozwigzania w taki sposdb, aby komputer — cztowiek lub
maszyna — magt skutecznie je wykonac.

Wing uznata, ze myslenie komputacyjne, powinno towarzyszy¢ caty czas procesowi
formutowania i rozwigzywania problemu, stanowi naturalne poszerzenie kompetencji
o umiejetnosci stosowania metod pochodzgcych z informatyki i analitycznego myslenia przy
rozwigzywaniu probleméw pochodzacych z réznych dziedzin.

W najprostszym ujeciu myslenie komputacyjne mozna przedstawi¢ nastepujgco:

Zdefiniowanie problemu.

Okreslenie danych wejsciowych, rozpoznawanie wzorcow.

Dekompozycja (podziat na mniejsze, tatwiejsze do rozwigzania czesci) lub/i redukcja
problemu, poprzedzone abstrakcjg (wytonienie, modelowanie najwazniejszych cech
sytuacji problemowej).

Tworzenie rozwigzania w postaci algorytmiczne;j.

5. Realizacja rozwigzania (np. program komputerowy — rozwigzanie problemu realizuje
maszyna, ale réwniez np. instrukcja, sposéb, przepis postepowania — rozwigzanie
realizuje cztowiek).

6. Testowanie i modyfikacje rozwigzania.

Uczac umiejetnosci myslenia komputacyjnego nauczyciel powinien zwréci¢ uwage
na wybrane aspekty pracy ucznidw, ksztatcone kompetencje ucznidéw sg czesto dla nich
nieswiadome, ale powinny by¢ swiadome dla nauczyciela. Rolg nauczyciela jest wiec
Swiadome wytonienie w pracy ucznia elementéw myslenia komputacyjnego, ukierunkowanie
dziatan edukacyjnych tak, aby procesy rozwigzywania problemu (zadania) w miare
mozliwosci uczyty i ¢wiczyty myslenie komputacyjne.
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Dla przyktadu - analizujgc zatgczony scenariusz 3 proces myslenia komputacyjnego
mozna przedstawi¢ nastepujgco:

1. Sytuacja: na dowolnej powierzchni znajduje sie robot, ktdry potrafi przemieszczac sie
w przdd i w tyt, wykonad zwrot, rozpoznac obecnos$¢ przedmiotu znajdujgcego sie przed
jego przodem.

2. Zadanie (problem): robot porusza sie zgodnie z opisem zawartym w scenariuszu.

3. Dane (abstrakcja): przedmiot przed robotem, ile razy przedmiot zostat wykryty przez
czujnik, zwrot — jak rozpoznac¢ przedmiot, jak policzy¢ ilos¢ reakcji robota na przedmiot,
jak wykonac¢ zwrot (jaki musi uptynac czas gdy silniki s wtgczone, w jakg strone maja sie
obracac gasienice robota).

4. Zasada w danych (+abstrakcja): przedmiot przed robotem — czujni IR aktywny,
policzenie wykonanych reakcji robota — wykonanie konkretng ilo$¢ razy instrukcji
wewnatrz petli, wykonanie zwrotu.

5. Dekompozycja: 1. robot cofa sie przed, jesli czujnik wykryje przedmiot (obiekt); 2. obrot
robota, 3. przemieszczanie sie do przodu do momentu napotkania przeszkody.

6. Algorytm: Zestaw polecen realizujgcych podproblemy 1, 2 i 3. Scalenie poprzez
realizacje petli.

7. Komputer, maszyna — program: programowanie robota — automatyzacja sytuacji
wyabstrahowanej.

8. Testowanie i modyfikacja: sprawdzenie poprawnosci rozwigzania, poszukiwanie
lepszych rozwigzan.

Realizujgc zajecia z wykorzystaniem nowych technologii, a w tym robotéw
edukacyjnych nauczyciel powinien zwracaé szczegdlna uwage na przebieg procesu
myslowego swoich podopiecznych, ukierunkowujac go i stymulujgc tak, aby wyksztatcic
umiejetnosci organizowania procesu rozwiazywania problemu zgodnie z zasadami myslenia
komputacyjnego.

Myslenie komputacyjne jest istotnym elementem umozliwiajgcym stosowanie
narzedzi i metod wywodzgcych sie z informatyki w celu zrozumienia i rozwigzywania
problemdéw zwigzanych zaréwno z procesami naturalnymi, jak i sztucznymi. Ponadto ten
rodzaj myslenia, strategia rozwigzania problemu staje sie wrecz niezbedna w Swiecie
wypetnionym nowymi technologiami.

W kreowaniu umiejetnosci komputacyjnego myslenia (jesli uczen do tej pory nie miat
stycznosci z rozwigzywaniem problemdéw poprzez myslenie komputacyjne) lub w ich
doskonaleniu i rozwijaniu, szczegdlne znaczenie ma zastosowanie robotéw edukacyjnych.

Zastosowanie robotéw edukacyjnych w znacznym stopniu przyczynia sie do lepszego
poznania algorytmiki i zasad programowania. Wykonywane przez robota zadania s3
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rzeczywistym odzwierciedleniem algorytmu — tworu czysto abstrakcyjnego. Zastosowanie
robotéw edukacyjnych utatwia uczniom korelacje abstrakcji, idei z ich fizyczng realizacja.
Robot fizycznie odzwierciedlajagcy realizowany zestaw polecen jest wrecz idealnym
rozwigzaniem w ksztattowaniu zasad myslenia komputacyjnego i algorytmicznego.
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Przed rozpoczeciem cyklu zaje¢ nalezy zapoznaé¢ sie doktadnie z zestawem

RoboMaker Pro oraz z dedykowang zestawowi aplikacjg, nalezy dokfadnie przeczytaé
zatgczong do zestawu instrukcje. Robotyka edukacyjna wymaga od nauczyciela doktadnego
przeanalizowania mozliwosci sprzetu i oprogramowania. Nie jest to zadanie tatwe
szczegoblnie dla nauczycieli rozpoczynajgcych swojg przygode z tym tematem. Niezbedna jest
cho¢by minimalna wiedza praktyczna, ktérg mozna zdobyé jedynie samemu prébujac
budowaé¢ wtasne konstrukcje i programy. Traktujgc ten temat jako pewnego rodzaju
rozrywke i dobrg zabawe, mozina jednak w przyjemny sposéb przebrngé przez tajniki
robotyki edukacyjnej. Zestaw RoboMaker Pro nie bedzie sprawiat problemu nauczycielom,
ktorzy mieli juz stycznosé z robotami edukacyjnymi.

Zajecia z zestawem RoboMaker Pro mogg stanowié¢ uzupetnienie lekcji informatyki
lub moga by¢ przeprowadzane jako zajecia dodatkowe (kétko). Aplikacja RoboMaker zawiera
instrukcje budowania kilku robotéw, jak réwniez, po wybraniu trybu Ucz sie, podpowiada
programujgcemu kolejne bloki polecen, jakie nalezy uzyé tworzac program. Przed
przystgpieniem do korzystania z gotowych instrukcji i programéw nalezy zapozna¢ uczniow z
podstawowymi zasadami programowania robotéw RoboMaker Pro. Zanim uczniowie zaczng
tworzy¢ programy w oparciu o przyktady zamieszczone w aplikacji, powinni zapoznaé sie z
poszczegdlnymi blokami polecen uzywanych w programowaniu RoboMaker Pro.

Cykl zaje¢ zwigzanych z programowaniem robotéw powinien zaczg¢ sie
od wprowadzenia w temat robotyki. Nastepnie nalezy przeprowadzi¢ zajecia zgodnie
z pierwszymi trzema scenariuszami zatgczonymi do poradnika. Sg to przyktady scenariuszy
zaje¢, ktoérych celem jest wprowadzenie ucznia w tematyke programowania robotéw
i w podstawy algorytmiki. Tym zagadnieniom nauczyciel powinien poswieci¢ szczegdlng
uwage, bowiem wiedza i umiejetnosci zdobyte podczas tych zaje¢ bedg stanowity fundament
do dalszej pracy. Po zrealizowaniu zaje¢, na ktdrych uczniowie zapoznajg sie z zasadami
tworzenia algorytméw i programdéw, poznajg podstawowe konstrukcje algorytmiczne,
poznajg sposob dziatania elementéow zestawu RoboMaker Pro, mozna przejs¢ do dalszego
zgtebiania tematu.

W zaleznosci od wieku ucznidow, w zaleznosci od ich predyspozycji i zdolnosci,
niektdre, trudniejsze tresci przyktadowych scenariuszy mozna pomingé. Réwniez zdolnosci
uczniéw, ich zainteresowanie robotyka, przesgdzg o charakterze dalszych zaje¢. Nauczyciel
ma do wyboru dwie gtdwne strategie dalszego edukowania.

Pierwsza strategia - to bazowanie na robotach budowanych zgodnie z instrukcjami
zamieszczonymi w aplikacji RoboMaker oraz wykorzystanie programéw tworzonych w trybie
Ucz sie. Podczas programowania zgodnie z zawartymi w aplikacji podpowiedziami nalezy
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zwroci¢ uwage, aby uczniowie nie tworzyli programéw mechanicznie przeciggajac bloki
polecen, tylko aby ze zrozumieniem czytali pojawiajace sie wskazowki. Po zaprogramowaniu
robota nalezy przetestowad dziatanie programu oraz omoéwi¢ zasadno$é zastosowania
poszczegbinych blokéw poleced. Uczniowie mogg prébowaé¢ modyfikowaé program
sprawdzajac efekty swoich modyfikacji. Nauczyciel powinien jednak zwrdci¢ uwage, aby
modyfikacje nie byty bezmyslne i pozbawione sensu. Ta strategia jest wskazana dla uczniéw
mtodszych oraz dla ucznidow nie posiadajgcych odpowiednich predyspozycji i zdolnosci.

Druga strategia — to budowanie wifasnych kreatywnych konstrukcji oraz proéba
kreatywnego modyfikowania programéw znajdujacych sie w aplikacji RoboMaker.
W przypadku tej strategii nalezy zwrdci¢ szczegdlng uwage na dogtebne opanowanie przez
ucznidow materiatu zawartego w trzech pierwszych scenariuszach. Czwarty, dotgczony do
poradnika scenariusz jest przyktadem mini pracy badawczej, natomiast pigty i szosty
powinny by¢ inspiracjg do wymyslania wtasnych scenariuszy opartych o typowe konstrukcje
i programy dostepne w dedykowanej aplikacji.

Uwagi do scenariuszy.

Zestaw RoboMaker Pro moze byé stosowany na zajeciach z uczniami klas od IV do VIII
(szkota podstawowa). Podczas pracy z uczniami klasy 1V i V nalezy wiecej czasu poswieci¢ na
zajecia wstepne. Dla ucznidw tych klas rysowanie algorytméw bedzie sprawiato trudnosé,
wynikajgcg zaréwno z braku zdolnosci manualnych, jak réwniez z braku umiejetnosci
abstrakcyjnego wyobrazania sobie sposobu rozwigzania zadania. Mimo tych problemoéw
nalezy stara¢ sie, aby u ucznidow wyrobi¢ umiejetnos¢ algorytmicznego myslenia
i umiejetnos¢ zapisu rozwigzan w sposob algorytmiczny. Bloki na schemacie algorytmu
uczniowie mogg wykonaé w formie dowolnych rysunkdow lub znakéw graficznych, ktére
kojarzg im sie z wykonywang czynnoscig. Szczegdlng uwage nalezy poswieci¢ blokowi
warunkowemu. Przed przystagpieniem do tworzenia programéw z wykorzystaniem
warunkéw wskazane jest przecwiczenie tego typu konstrukcji algorytmicznych na
przyktadach z zycia codziennego — np. gotowanie jajka (... 1. woda z jajkiem gotuje sie; 2.
patrze na zegarek; 3. zapamietuje czas, 4. po chwili patrze na zegarek; 5. Sprawdzam czy
minety 3 minuty - jesli nie - wykonuje punkt 4, jesli tak - wyjmuje jajko z wody). Czas realizacji
zajec¢, podany w scenariuszach, jest orientacyjny. W zaleznosci od zdolnosci i zaangazowania
uczniow moze on ulec zmienne. Nauczyciel powinien dobiera¢ czas na zrealizowanie
poszczegdlnych tresci w zaleznosci od postepdw ucznidw. Zatgczone scenariusze nie
obejmujg catego obszaru mozliwych zastosowan zestawu RoboMaker Pro. Scenariusze
powinny by¢ inspiracjg dla nauczycieli do kreatywnego tworzenia wtasnych zajed.
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Metoda praéb i btedow.

Metoda prob i bteddw jest jedng z podstawowych metod rozwigzywania problemow.

Metoda ta czesto wykorzystywana jest na zajeciach z robotyki. Nalezy jednak zwrdci¢ uwage
na odpowiednie jej stosowanie. Dzisiejsi uczniowie, otoczeni technologig, czesto bezwiednie
i intuicyjnie stosujag te metode. Uzytkowanie nowych technologii przyzwyczaja nas
do szybkiej wrecz natychmiastowej odpowiedzi na nasze dziatania. Np. uczen prébujacy
,rozgryz¢” nowg gre komputerowg, bardzo rzadko siegnie do opisu gry, natomiast
zdecydowanie czesciej zastosuje metode préb i btedéw. Natychmiastowa reakcja technologii
(np. gry komputerowej) umozliwia zastosowanie metody prdob i btedow wielokrotnie
w stosunkowo krétkim czasie. To prowadzi do utrwalania niewtasciwego nawyku: Testuj jak
najwiecej sposobow, w koricu ktorys okaze sie dobry. Zapamietaj dobry sposob. Takie
podejscie nie buduje zadnej wiedzy zwigzanej z poszukiwaniem rozwigzania, nie buduje
zadnych refleksji, nie sprzyja analizie dlaczego rozwigzanie jest takie, a nie inne. Rowniez,
podczas zaje¢ z wykorzystaniem robotéw edukacyjnych, uczniowie modyfikujg programy
w bardzo szybkim tempie, sprawdzajgc jedynie efekt dziatania programu po kolejnych
modyfikacjach. Nie towarzyszg temu istotne elementy metody préb i btedéw jako metody
Swiadomego poszukiwania rozwigzania. Brak jest dziatan takich jak: postawienie hipotezy,
analiza ztej hipotezy, wyciggniecie wnioskdw, skorygowanie hipotezy i postawienie nowej
hipotezy. Metoda prob i btedow bedzie wtedy skuteczna (przez skutecznosé nalezy rozumiec
nie tylko znalezienie rozwigzania, ale zdobywanie wiedzy i doswiadczenia w trakcie
testowania), jezeli bedzie przeprowadzona w sposéb wtasciwy:
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e N

{ Zdefiniowanie
' problemu/zadania ;

e

l

Analiza
problemu/zadania

y
Postawienie hipotezy
(wsparte dotychczas zdobytg
wiedzg
i dogwiadczeniem)

Analiza przyczyn niepowodzenia,
Testowanie rozwigzania uzupetnienie wiedzy,
nowe doswiadczenie.

F 3

MIE

Testowanie rozwigzania
zakoriczone sukcesem?

TAK

Sukces - rozwigzanie problemu.
Zapamietanie sposobu rozwigzania problemu
wsparte nowa wiedzg i doswiadczeniem.
Zdobycie nowe] wiedzy | doSwiadczenia.

Jedynie stosowanie metody prob i btedéw zgodnie z powyzszym schematem ma sens
dydaktyczny. Nalezy o tym pamietaé podczas prowadzenie zaje¢, nauczyciel w tym
przypadku powinien by¢ przewodnikiem i doradca ingerujagcym w dziatania uczniow tylko
wtedy, gdy jest konieczne dokonanie korekty ich sposobu dziatania.

Praktyczne porady

Elementy konstrukcyjne zestawu RoboMaker Pro sg spasowane ze sobg bardzo
doktadnie. Moze to na poczatku sprawia¢ problemy z montazem lub demontazem robotéw

() Clementoni. str. 13




4

M;:X‘ )!

Poradnik dla nauczycieli

(koniecznos$¢ uzycia wiekszej sity podczas tgczenia lub roztgczania elementéw). Zbyt luzne
spasowanie czesci mogtoby doprowadzi¢ do szybkiego i nadmiernego ,wyrobienia” sie
elementéw tgczeniowych. Jednak kilkukrotne uzycie elementéw spowoduje, ze montaz
(demontaz) stanie sie tatwiejszy.

Modut centralny, czujniki i silniki wyposazone sg w ztgcza zapewniajgce dobre
przyleganie stykow, a tym samym przeptyw sygnatéw niezaktécony np. drganiami
spowodowanymi dziataniem robota. Bezzaktéceniowy przeptyw sygnatdw wymaga scistego
przylegania stykéw, dlatego ztgcza wyposazone s3 w mini zatrzask, ktéry moze czasami
utrudniac ich roztaczenie. Dobrze jest mie¢ pod rekg maty srubokret i w razie koniecznosci
delikatnie podwazyé boczng krawedz ztacza, co spowoduje zwolnienie zatrzasku. Nie nalezy
wyciggac¢ wtyczki z gniazda ztgcza poprzez ciggniecie za przewody.

Podczas uruchamiania programu i wykonywania polecen w nim zawartych, robot
(jego modut centralny) jest caty czas potaczony bezprzewodowo z tabletem, z uwagi na
zewnetrzne zaktécenia, moze to czasami spowodowaé btedne zadziatanie robota. Nalezy
wtedy wstrzymac dziatanie programu i uruchomic go jeszcze raz. Nalezy rowniez mie¢ na
uwadze ze sprawnos$¢ dziatania aplikacji zalezy od mocy obliczeniowej (rodzaju) procesora
zastosowanego w tablecie. Nie bez znaczenia jest tez ilos¢ innych aplikacji pracujacych w tle.
Podczas korzystania z aplikacji RoboMaker nalezy staraé sie aby niepotrzebne aplikacje
dziatajgce w tyle byty zamkniete.

Jedli odnosi sie wrazenie, ze robot nie wykonuje, albo wadliwie wykonuje program,
nalezy doktadnie sprawdzi¢ poprawnos$¢ konstrukcji robota. Przy stosowaniu czujnikéw IR
moze zdarzy¢ sie, ze z uwagi na btedy popetnione podczas budowania robota czujnik jest
zamontowany niestabilnie lub skierowany jest w ztym kierunku. Czasami nawet
kilkustopniowe odchylenie czujnika IR od zatozonego kierunku moze spowodowaé, ze czujnik
»tapie” S$wiatto podczerwone odbite od przypadkowych elementéw. Np. nawet lekkie
pochylenie czujnika IR moze spowodowaé, ze zanim robot dotrze do przeszkody, czujnik
aktywuje sie poprzez odbicie $wiatta podczerwonego od podfoza. Jesli robot nie
przemieszcza sie wzdtuz prostej, a z konstrukcji programu wynika, ze robot powinien
przemieszczac sie wzdtuz prostej — nalezy sprawdzié, czy mocowanie két (gasienic) jest
prawidtowe. Czesto zbyt mocne zacisniecie elementéw mocujgcych o$, doprowadza do
nadmiernego tarcia, co powoduje niewtasciwg prace robota. Podobny problem moze
wystgpié, gdy przewody faczace czujniki lub silniki z modutem centralnym, ocierajg sie o kota
zebate lub o gasienice.

Jesli na zajeciach wykorzystywany jest tylko jeden zestaw RoboMaker Pro nalezy
postarac sie o takie skonfigurowanie posiadanego sprzetu (tablet, rzutnik multimedialny,
komputer) aby mozliwe byto wyswietlanie ekranu tabletu na rzutniku multimedialnym. Jesli
posiadany sprzet nie umozliwia bezposredniego podtgczenia tabletu do rzutnika mozna
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zastosowac rozwigzania posrednie — w Internecie dostepne sg informacje na ten temat.
Wykorzystujgc jeden zestaw RoboMaker Pro nauczyciel powinien skupi¢ sie przede
wszystkim na zagadnieniach zwigzanych z rozwijaniem umiejetnosci myslenia
algorytmicznego. W takim przypadku uczniowie indywidualnie lub w parach pracujg nad
rozwigzaniem algorytmicznym lub programem (jesli posiadana ilo$¢ tabletéw na to pozwala),
a jedynie testujg swoje rozwigzania kolejno faczgc swdj tablet z wczesniej przygotowanym
robotem. Rozwigzania mogg by¢ dyskutowane w grupie — program sterujgcy robotem
wyswietlany jest wtedy za pomocga rzutnika multimedialnego. W przypadku, gdy szkota nie
posiada wystarczajgcej ilosci tabletébw mozna wykorzysta¢ jedng z nowych strategii
edukacyjnych — BYOD (ang.: bring your own device). Uczniowie mogg uruchomic¢ aplikacje na
wiasnych smartfonach i indywidualnie lub w parach tworzyé swoje rozwigzania, a nastepnie
taczac sie kolejno z robotem, moga testowac swoje rozwigzania.

W przypadku wykorzystywania wiekszej ilosci zestawdw RoboMaker Pro
najkorzystniejszym przypadkiem jest posiadania takiej ich ilosci, aby jeden zestaw przypadat
na jednego lub dwdéch ucznidw. Nalezy by¢ sSwiadomym tego, ze samodzielna praca z jednym
zestawem czterech lub wiecej uczniéw radykalnie obniza efekty edukacyjne. Ewentualnie
nalezy przeprowadzi¢ zajecia podobnie jak w przypadku posiadania tylko jednego zestawu
(wieksza ilos¢ zestawdw RoboMaker Pro usprawni testowanie rozwigzan wypracowanych
indywidualnie).

Stownik podstawowych pojec

Robot — urzadzenie mechaniczne wykonujgce automatycznie okreslone czynnosci lub
zadania. Robot moze by¢ sterowany poprzez program (zestaw polecen).

Czujnik (sensor) — urzadzenie, element bedacy czescig wiekszego uktadu stuzacy do
wychwytywania sygnatdéw z otoczenia. Zestaw RoboMaker Pro posiada jeden czujnik dotyku
(przycisk) oraz dwa czujniki IR. Czujniki IR wysytajg swiatto podczerwone i reagujg na jego
odbicie (patrz instrukcja do zestawu). W zwigzku z powyzszym mogg petnic¢ role czujnikdw
zblizeniowych (zblizajacy sie przedmiot odbija $wiatto podczerwone) lub czujnikéw koloru
(ciemny/jasny). Czujniki IR aktywuja sie jesli dociera do ich swiatto odbite, najczesciej wigze
sie to z rozréznieniem koloru czarnego (stabo odbijajgcy Swiatto) i koloru biatego (dobrze
odbijajgcy). Nalezy jednak mieé¢ na uwadze to, ze moze sie zdarzy¢, ze wigzka Swiatta bedzie
lepiej odbijana przez ciemny kolor z potyskiem niz jasny matowy. Na czujnik moze réwniez
mie¢ wptyw wigzka $wiatta podczerwonego generowana przez np. pilota do sterowania
rzutnikiem multimedialnym, witasciwos¢ te mozna réwniez wykorzystaé do uruchamiania
robota dowolnym pilotem do sprzetu RTV.
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Element wykonawczy — w zestawie RoboMaker Pro elementami wykonawczymi sg
jedynie silniki.

Algorytm — zestaw (cigg) jasno zdefiniowanych polecen, czynnosci, dziatan
niezbednych do wykonania jakiego$ dziatania. Algorytmy czesto przedstawia sie za pomoca
schematu blokowego. Najczesciej w schemacie blokowym algorytmu wystepuja:

Blok graniczny — poczatek lub koniec.

Blok wejscia/wyjscia — wprowadzenie/wyprowadzenie
danych do/z programu.

h%ﬂ_o

Blok operacyjny — wykonanie operacji, czynnosci.

TAK NIE

Blok warunkowy, decyzyjny — wybor
jednego z dwdch wariantéw wykonania programu
w zaleznosci od spetnienia warunku.

Blok fragmentu — czes$¢ programu odrebnie zdefiniowana.

Program — sekwencja polecen, sekwencja instrukcji koniecznych do wykonania,
w celu realizacji zadania. Polecenia, instrukcje zapisane sg za pomocg symboli,
z zastosowaniem okreslonych regut (jezyka programowania).
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Kodowanie — w znaczeniu zwigzanym z umiejetnosciami programistycznymi — to
proces zapisania algorytmu (kodowanie) w wybranym jezyku programowania.
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Scenariusz 1.

Temat:

Wprowadzenie do programowania robotéw.
Czas trwania zajec: 2x45 minut

Cel ogoliny:
Ksztattowanie umiejetnosci tworzenia prostych programow w blokowym jezyku
programowania.

Cele szczegotowe:

= ksztattowanie umiejetnosci definiowania podstawowych konstrukgji
algorytmicznych;

= ksztattowanie umiejetnosci tworzenia prostego programu z wykorzystaniem
czujnikow i silnikow.

= ksztattowanie umiejetnosci poszukiwania i utrwalania wzorcéw.

= ksztattowanie umiejetnosci podziatu zadania na czesci i odniesienia
poszczegdlnych elementdéw programu do zapisu algorytmu w postaci
schematu blokowego;

Cele operacyjne:

= uczen zna funkcjonalnosci aplikacji RoboMaker;

= uczen wie co to jest sekwencja (kolejnosé) polecen;

= uczen potrafi utozy¢ sekwencje polecen sterujgcg elementami robota;
= uczen potrafi utozy¢ sekwencje plecen wykorzystujacg czujniki robota;
= uczen zna podstawowe bloki jezyka programowania RoboMaker;

= uczen zna zasady rysowania schematu blokowego algorytmu;

= uczen potrafi narysowac schematy blokowe prostych algorytmow.

Formy pracy:

= zespotowa;
= w grupach, w parach;
* indywidualna.

Metody pracy:

= asymilacja wiedzy;
= samodzielnego dochodzenia do wiedzy (problemowa);
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= praktyczna (¢wiczebna).

Srodki dydaktyczne:

= zestaw RoboMaker Pro;
= tablet z zainstalowang aplikacjg RoboMaker, tryb: Twdérz — Konstrukcja
wtasna.

Popro$ ucznidw aby zbudowali urzadzenie skfadajaca sie z dwdch silnikdw, dwoch
czujnikdw IR i czujnika dotykowego. Urzadzenie ma stuzyé tylko do zapoznania sie
z podstawami programowania robotéw zbudowanych z klockéw RoboMaker Pro. Wystarczy,
ze na podtuznych klockach zostang stabilnie zamocowane silniki i czujniki tak aby elementy
te mogty realizowac swoje funkcje. Silniki i czujniki nalezy podtgczyé do modutu centralnego:

% Czujnik Modut centralny
IR

IR1
j '
Czujnik M2

dotykowy
M1

Pierwsze ¢wiczenia beda wykonywany z wykorzystaniem trybu Tworz — Konstrukcja

wtasna (aplikacja RoboMaker).

Po uruchomieniu aplikacji i wybraniu wtasciwego trybu pracy omoéw funkcjonalnosci
aplikacji (sposdb ustawiania blokéw, usuwanie blokéw). Zwrd¢ szczegdlng uwage na to,
ze nie wszystkie bloki pasujg do siebie, bloki muszg by¢ fgczone wg konkretnych zasad.

Przy omawianiu nawet najprostszych zestawdéw polecen (programéw), nalezy je
rowniez przedstawia¢ w formie algorytmu (schematu blokowego).

Pokaz uczniom sposdb i zasady rysowania schematu blokowego algorytmu. Omodw,
czym jest algorytm.

Zaproponuj uczniom utozenie banalnego programu — powodujgcego wigczenie silnika
oraz jego dziatanie przez 3 sekundy. Pokaz jak wyglada schemat blokowy algorytmu i jak
wyglada odpowiadajgcy mu program.
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Czekaj] 3 sekundy

Y

Zatrzymaj silnik

}

i KONIEC

Zwro¢ uwage, na to, ze w programie nie ma bloku Zatrzymaj silnik. Blok Zatrzymaj
silnik wystepuje natomiast w schemacie blokowym algorytmu. Czesto tak sie zdarza, ze
polecenia (czynnosci) wystepujgce w schemacie blokowym algorytmu nie bedg miaty

bezposredniego odpowiednika w programie, jednak zostang wykonane — sg jakby ,ukryte”
w innych blokach programu.

Pokaz uczniom inng posta¢ algorytmu odpowiadajgcg wczesniej przedstawionemu
programowi.

Czekaj

Zatrzymaj silnik

e

e

KONIEC
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Sens zastosowania powyzszego algorytmu stanie sie zrozumiaty po przeprowadzeniu
kolejnych préb z programowaniem zbudowanego urzadzenia.

Zadanie dla uczniow:

Nalezy samodzielnie zapozna¢ sie z pozostatymi opcjami z6ttego bloku (zatrzymanie
silnika za pomocg przycisku lub czujnika IR).

Po kilku eksperymentach popros, aby uczniowie samodzielnie narysowali algorytmy
odpowiadajgce innym opcjom zéttego bloku. W przypadku zastosowania czujnika IR
algorytm powinien wygladaé nastepujaco:

START

Uruchom silnik

L

NIE TAK

Czeka)

Zatrzymaj silnik

Ten przyktad pokazuje sens zastosowania na schemacie algorytmu bloku
warunkowego, prezentujgcego sposéb dziatania zéttego bloku w programie. Dlatego z6tty
blok programu nazywa sie: warunek prosty.

Pokaz uczniom, ze mozna utozy¢ tak program, aby silnik zatrzymat sie w wyniku
odpowiedniego stanu dwéch czujnikéw. W tym celu nalezy uzy¢é warunku wielokrotnego.
Jedli silnik miatby sie obraca¢ do momentu gdy obydwa czujniki IR beda aktywowane,
algorytm i sekwencja polecen (program) powinny wygladaé nastepujaco:
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Czujnik IR1
i
czujnik IR2
aktywne ?

r

Czekaj

Zatrzymaj silnik

(e

Zadanie dla uczniow:

Prawidtowe rozwigzanie powinno wyglgda¢ jak na rysunku:

Zaproponuj aby uczniowie zamienili warunek wielokrotny OR na warunek wielokrotny

AND. Popros aby sprébowali samodzielnie okresli¢ zasady dziatania warunkéw z uzyciem OR
i AND.

Pewne sekwencje mogg by¢ uruchamiane w jednym momencie. Te wtasciwos¢ pokaz
uczniom na przyktadzie jednoczesnego uruchamiania dwdch silnikow:
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Jeszcze raz przypomnij uczniom, ze polecenia uruchamiajgce silnik dziatajg w taki
sposdb, ze wykonanie takiego polecenie spowoduje uruchomienie silnika i jego dziatanie
dopdki nie nastgpi spetnienie warunku wskazanego w nastepnym poleceniu. Analogicznie
dziata blok oczekiwania — wykonanie tego polecenie spowoduje przejscie programu w stan
oczekiwania na spetnienie warunku wskazanego w nastepnym poleceniu.

Zadanie dla uczniéw:

Skoryguj prace ucznidow tak, aby w efekcie powstat schemat blokowy jak ponizej.
Popros aby uczniowie sprobowali wytoni¢ z algorytmu mniejsze czesci (podproblemy) —
tatwiejsze do rozwigzania, takie do ktérych mozna dopasowac poznane wczesniej, proste
zestawy polecen (poszukiwanie wzorcow, analogie).
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e Czujnik dotykowy R

aktywny?

Zatrzymaj silnik

Czujnik IR
aktywny?

Zatrzymaj silnik

l

(o)

Rozwigzanie problemu bedzie polegato na ztozeniu w cato$¢, rozwigzan dla
wyodrebnionych podprobleméw:
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Scenariusz 2

Temat:

Wprowadzenie do programowania robotéw — blok Rozdzielacz i Multiplekser.
Czas trwania zajec: 2x45 minut

Cel ogoliny:
Ksztattowanie umiejetnosci tworzenia prostych programow w blokowym jezyku
programowania.

Cele szczegétowe:

= ksztattowanie umiejetnosci definiowania podstawowych konstrukgji
algorytmicznych z zastosowaniem klasycznej instrukcji warunkowej — blok
Rozdzielacz;

= ksztattowanie umiejetnosci tworzenia prostego programu z wykorzystaniem
czujnikow i silnikow;

= ksztattowanie umiejetnosci poszukiwania i utrwalania wzorcéow;

= ksztattowanie umiejetnosci podziatu zadania na czesci i odniesienia
poszczegdlnych elementéw programu do zapisu algorytmu w postaci
schematu blokowego;

Cele operacyjne:

= uczen wie co to jest sekwencja (kolejnosé) polecen;

= uczen potrafi utozy¢ sekwencje polecen sterujgcg elementami robota
z wykorzystaniem bloku Rozdzielacz i Multoplexer;

= uczen potrafi utozy¢ sekwencje plecen wykorzystujgca czujniki robota,

= uczen zna podstawowe bloki jezyka programowania RoboMaker;

= uczen zna zasady rysowania schematu blokowego algorytmu;

= uczen potrafi narysowac schematy blokowe algorytméw zawierajgcego
warunek;

Formy pracy:

=  zespotowa;
= w grupach, w parach;
* indywidualna.

Metody pracy:
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= asymilacja wiedzy;
* samodzielnego dochodzenia do wiedzy (problemowa);
= praktyczna (¢wiczebna).

Srodki dydaktyczne:

= zestaw RoboMaker Pro — urzadzenie zbudowane jak w scenariuszu 1;

= tablet z zainstalowang aplikacjg RoboMaker tryb: Twérz — Konstrukcja
wiasna.

Zagadnienia zamieszczone w scenariuszu 1 dotyczyly podstaw programowania
zestawu RoboMaker Pro. Uktadane programy nie zawieraty klasycznej instrukcji (polecenia)
warunkowego. Co prawda w algorytmie wystepowat blok warunkowy, lecz réwnie dobrze
mogtby by¢ on zastgpiony dziataniem prostym (poréwnaj pierwszy i drugi schemat blokowy
algorytmu w scenariuszu 1). Klasyczng konstrukcje instrukcji warunkowej (polecenia
warunkowego) prezentuje algorytm:

MIE TAK

Instrukcje/polecenia

o C : Instrukcje/polecenia
jesli warunek niespetniony

jesli warunek spetniony

l i
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Zadanie dla uczniow:

Rozwigzanie zadania (algorytm) moze wyglgdac nastepujgco:
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Czujnik dotyku
aktywny ?

Mineta
1 sekunda ?

- ™
{ KONEEC )
A ~

Popro$ aby uczniowie sami sprébowali utozyé program odpowiadajacy pierwszej
i ostatniej czesci algorytmu. Nastepnie wyjasnij sposdb stosowania bloku Rozdzielacz oraz
Multiplexer. Ewentualnie naprowadz ucznidw na poprawne rozwigzanie srodkowego

fragmentu algorytmu. Nastepnie popros aby wszystkie elementy programu ztozyli w catos¢:
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Teraz, gdy juz znany jest sposdéb wykonana polecenia warunkowego (blok
Rozdzielacz), uczniowie mogg sprébowad rozwigzac trudniejsze zadanie.

Zadanie dla uczniow:

Poprawnie rozwigzanie zadanie moze prezentowac sie nastepujgco:
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Czujnik dotykowy
aktywny?

Czekaj

Czekaj

Zatrzymaj silnik Czekaj
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Scenariusz 3

Temat:

Pierwszy prosty robot - petla.
Czas trwania zajec: 2x45 minut

Cel ogoliny:
Ksztattowanie umiejetnosci budowania robotéw z wykorzystaniem zestawu RoboMaker Pro,
ksztattowanie umiejetnosci wykorzystania petli.

Cele szczegétowe:

= ksztattowanie umiejetnosci budowania robotéw z zastosowaniem zestawu
RoboMaker Pro.

= ksztattowanie umiejetnosci definiowania podstawowych konstrukcji
algorytmicznych z wykorzystaniem petli;

= ksztattowanie umiejetnosci tworzenia prostego programu z wykorzystaniem
petli;

= ksztattowanie umiejetnosci poszukiwania i utrwalania wzorcéw;

= ksztattowanie umiejetnosci podziatu zadania na czesci i odniesienia
poszczegdlnych elementdéw programu do zapisu algorytmu w postaci
schematu blokowego.

Cele operacyjne:

® uczen zna zasade dziatania petli;

= uczen potrafi utozy¢ sekwencje polecen sterujgcg elementami robota;

= uczen potrafi utozy¢ sekwencje plecen wykorzystujgca czujniki robota;

= uczen potrafi utozyé program wykorzystujacy petle;

= uczen rozrdznia rodzaje petli;

= uczen zna zasady rysowania schematu blokowego algorytmu;

= uczen potrafi narysowac schematy blokowe algorytméw wykorzystujgcych
petle, w tym petle nieskonczona.

Formy pracy:

=  zespotowa;
= w grupach, w parach;
= indywidualna.
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Metody pracy:

= asymilacja wiedzy;
= samodzielnego dochodzenia do wiedzy (problemowa);
= praktyczna (¢wiczebna).

Srodki dydaktyczne:

= zestaw RoboMaker Pro;

= tablet z zainstalowang aplikacjg RoboMaker, tryb: Twérz — konstrukcja
wiasna.

Ostatnig konstrukcjg algorytmiczng jakg powinni poznac uczniowie jest petla. Petla
umozliwia cykliczne wykonywanie polecen okreslong liczbe razy lub do momentu spetnienia
jakiegos$ warunku.

Przed przystgpieniem do wtasciwego zadania algorytmicznego, zbuduj z uczniami
prostego robota. Np. jak ponizej (w przyktadzie silniki podfaczono do ztagcz M2 i M3,
uczniowie powinni rozumie¢, ze silniki mogg by¢ podtgczone do dowolnego ztgcza — M1, M2 i
M3, wazne jest aby tworzgc program zastosowac odpowiednie oznaczenia silnikdw).
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Mozesz rowniez wykorzysta¢ konstrukcje zbudowang wg instrukcji znajdujacej sie
w aplikacji RoboMaker, wykorzystujgcg dwa silniki, zmiend jedynie usytuowanie i ilos¢
czujnikow.

Zadanie dla uczniow:
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Zasugeruj uczniom, aby najpierw ufozyli fragment programu, ktéry zrealizuje
pierwszg cze$¢ zadania — aktywacje robota (pkt 1). Popros ucznidw, aby rozwigzanie tej czesc
zadania przedstawili rGwniez w postaci algorytmu - schematu blokowego.

Czujnik dotykowy
aktywny?
’{ ktywacja robot

\ KOMIEC /

Nastepnie zasugeruj, aby uczniowie utworzyli algorytm i fragment programu
realizujgcy ostatnig czes$¢ zadania (robot wykonuje zwrot i porusza sie do przodu do
napotkania przeszkody).
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W robocie silniki zamocowane s3 tak, jakby stanowity
wzajemne lustrzane odbicie.
Aby robot przemieszczat sie do przodu lub do tytu -
silniki musza krecic sie
w przeciwne strony. Aby robot wykonat skret - silniki
musza kreci¢ sie w te sama strone.

Ucieczka

Czekaj 6 sekund k= .

Czas nalezy dobraé
eksperymentalnie.

Czujnik IR,

aktywny?
Czekaj * Zatrzymaj silniki

-,

.-/ IL-J;:ieczka- \\-.
\ KONIEC /

Teraz kolej na najtrudniejszg cze$¢ zadania — stworzenie algorytmu i fragmentu
programu, ktéry bedzie powodowat cofanie sie robota, jesli do jego czujnika IR zblizy sie
przedmiot (dton itp.). Popros aby uczniowie nie rozwazali pieciokrotnego powtarzania sie
reakcji robota, niech najpierw utozg algorytm i program dla uproszczonego problemu: jesli
czujnik IR aktywny robot cofa sie do momentu gdy czujnik IR przestanie by¢ aktywny.
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Czujnik IR TAK

aktywny?

Czeka)

TAK NIE

Czeka) +

Zatrzymaj silniki

l

- —

// fgofaj sig \\
\\ KONIEC /

W przyktadzie programu dodany zostat dzwiek, ktdry nie zostat uwzgledniony
w algorytmie.

Powyzsze algorytmy nazwano: , Aktywacja robota”, , Ucieczka”, , Cofaj sie”. Uczniowie
moga nadac swoje nazwy.
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Koncowym etapem tworzenia programu jest ztozenie w catos¢ rozwigzan
poszczegdblnych czesci catego problemu, pamietajac ze zgodnie z trescig zadania fragment
nazwany ,Cofaj sie” ma powtdrzy¢ sie pie¢ razy i dopiero potem wykonane zostang
polecenia koncowy (algorytm ,Ucieczka”). Wyjasnij uczniom, ze cykliczne wykonywanie
czynnosci (polecen) okreslong ilo$¢ razy nazywa sie petla. Daj uczniom czas aby sami
sprobowali dojs¢ do tego jak przedstawié petle na schemacie blokowym. Skoryguj ich
pomysty lub w razie trudnosci naprowadz na witasciwe rozwigzanie. Po wprowadzeniu petli
do algorytmu poprawne rozwigzanie powinno wygladac jak ponizej:

Aktywacja
robota

Ucieczka

Cofaj sie

™

| KOMIEC |

Ponizej przyktad programu realizujgcego algorytm z dodatkowymi poleceniami
generujacymi dzwiek:

rne

(» X c )
=
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Po tym ¢wiczeniu omoéw jeszcze raz dziatanie petli, popros aby uczniowie doktadnie
policzyli ile razy wykonane zostang polecenia zawarte wewnatrz petli. Uczniowie powinni
zauwazyc, ze cze$é polecen zostanie wykonana piec razy, a czes$¢ sze$é razy.

Popros aby uczniowie utozyli programy zgodnie z ponizszymi przyktadami (np. potowa
zespotu uktada pierwszy program, druga potowa drugi):

Elektronicz.

Aby pojawit sie Dzwiek elektroniczny obydwa programy wymagaja kilkukrotnej
aktywacji czujnika dotykowego (przycisniecie). Pomimo, ze w bloku rozdzielacza podana jest
liczba 5 — pierwszy program bedzie wymagat szesciokrotnej aktywacji czujnika dotykowego,
a drugi program — pieciokrotnej. Zwréé uwage ucznidw na potfozenie bloku rozdzielacza.
W pierwszym programie blok rozdzielacza zamyka, a w drugim rozpoczyna sekwencje
polecen wykonywanych w petli.

Uogdlniajac, petle mozna przedstawi¢ na dwa sposoby:

Polecenia Warunek

spetniony?

TAK

Warunek
spetniony?

Polecenia
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Rdéznica dziatania powyzszych petli jest taka, ze w pierwszym przypadku najpierw
zostang wykonane polecenia wewnatrz petli, a potem zostanie sprawdzony warunek
(powodujgcy ewentualne opuszczenie petli), w drugim przypadku - najpierw zostanie
sprawdzony warunek, a potem zostang wykonane instrukcje wewnatrz petli.

Szczegdlnym przypadkiem petli, ktéra czesto stosowana jest w programowaniu
robotéw, jest petla nieskoniczona. Taka petla wykonuje sie do momentu zatrzymania
dziatania programu.

Przyktad petli nieskonczonej:

Popro$ aby uczniowie zaprogramowali robota wg powyiszego przyktadu oraz
przetestowali jego dziatanie. Przeprowadz dyskusje nt. stosowania petli nieskoriczonej.
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Scenariusz 4

Temat:

Obroty silnika — mini praca badawcza.
Czas trwania zajec: 2x45 minut

Cel ogdlny:
Ksztattowanie umiejetnosci wykorzystania elementdow zestawu RoboMaker Pro do pracy
badawcze;j.

Cele szczegétowe:

= ksztattowanie umiejetnosci definiowania problemu;

= ksztattowanie umiejetnosci doboru metod badawczych na bazie zestawu
RoboMaker Pro;

= ksztattowanie umiejetnosci tworzenia wiasnych konstrukcji i programow
z wykorzystaniem czujnikéw i silnikow;

= ksztattowanie umiejetnosci matematycznych i fizycznych;

= utrwalanie wzorcéw, nabywanie doswiadczenia praktycznego.

Cele operacyjne:

= uczen zna pojecie predkosc¢ obrotowa, potrafi podac przyktady, wie jak sie
oblicza predko$¢ obrotowg;

= uczen potrafi wykorzysta¢ zestaw RoboMaker Pro do rozwigzywania
nietypowych probleméw;

= uczen potrafi okresli¢ niedoskonatosci przyjetej metody badawczej;

= uczen zna podstawowe bloki jezyka programowania RoboMaker i potrafi je
kreatywnie wykorzystywac;

= uczen potrafi konstruowaé algorytmy i tworzy¢ programy w sytuacji
nietypowej;

Formy pracy:

= zespotowa;
= w grupach, w parach;
* indywidualna.

Metody pracy:

= asymilacja wiedzy;
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* samodzielnego dochodzenia do wiedzy (problemowa);
= praktyczna (¢wiczebna).

Srodki dydaktyczne:

= zestaw RoboMaker Pro;
= tablet z zainstalowang aplikacjg RoboMaker, tryb: Twérz — Konstrukcja

wiasna;
= stoper (smartfon z uruchomiong funkcja stopera).

Zapoznaj uczniéw z pojeciem ,predkos¢ obrotowa” (ilos¢ obrotéw w okreslonej
jednostce czasu — np. obroty/minute lub obroty/sekunde). Aby okresli¢ predko$¢ obrotowg
silnika, nalezatoby zmierzy¢ (np. za pomocy stopera) czas jednego petnego obrotu. Jest to
jednak ktopotliwe, poniewaz trudno jest zmierzy¢ czas jednego obrotu, z uwagi na np.
niewystarczajgco dobry refleks osoby uruchamiajacej stoper. tatwiej bytoby zmierzy¢ czas
np. pieciu obrotéw — czas ten po podzieleniu przez 5 da nam czas jednego obrotu.

Zadanie dla uczniow:

Przedyskutuj z uczniami problem sterowania silnikiem w celu wykonania konkretnej
ilosci obrotow. Zaproponuj uczniom, aby zbudowaé urzadzenie sktadajgce sie z czujnika
dotykowego, czujnika IR i silnika. Czujnik dotyku bedzie uruchamiat silnik, a czujnik IR bedzie
»,nadzorowat” ilos¢ wykonanych obrotéw. Przyktad urzadzenia ponizej:
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Popro$ wucznibw o prébe utworzenia algorytmu dziatania takiego urzadzenia.
Po przedyskutowaniu propozycji uczniéw przedstaw program:

Zwrd¢ uczniom uwage, ze tak skonstruowane urzadzenie sterowane przedstawionym
programem bedzie uaktywniato czujnik IR dwa razy w ciggu petnego obrotu silnika, dlatego
ilos¢ przebiegdw petli nalezy podwoié. Poniewaz blok rozdzielacza jest za instrukcjg warunku
prostego zwigzanego z czujnikiem IR (patrz poprzedni scenariusz), aby uzyska¢ 10
przebiegéw, w bloku rozdzielacza podana jest liczba 9.

Popro$ aby uczniowie przetestowali dziatanie urzadzenia i programu. W celu
polepszenia dziatania czujnika IR owin folig aluminiowg elementy odbijajgce promienie
podczerwone.
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Zwrdoc¢ uczniom uwage na to, ze specyfika blokowego jezyka programowania jest taka,
ze po aktywacji czujnika silnik jest zatrzymywany — powoduje to konieczno$¢ ponownego
uruchomienia silnika. Przedstawiony program minimalizuje ten efekt. Nalezy rowniez miec
na uwadze fakt, ze podczas wykonywania programu, caty czas wystepuje transmisja danych
pomiedzy kostka sterujaca a tabletem, co moze powodowaé przypadki, ze czujnik IR ,nie
zdazy” sie aktywowac.

Popros$ aby uczniowie wykonali kilka (np. 10) pomiaréw czasu w jakim silnik wykona
5 obrotéw. Poniewaz, jak juz wspomniano, czasami moze nastgpic bfad reakcji czujnika IR lub
stoper mierzacy czas zostanie wtgczony/wytgczony w nieodpowiednim momencie — nalezy
odrzuci¢ te pomiary, ktérych wartosci radykalnie odbiegajg od pozostatych. Nastepnie
z pozostawionych wartos$ci nalezy wyliczy¢ srednig i podzieli¢ jg przez 5, w ten sposob
otrzymamy czas jednego obrotu — a tym samym predkos¢ obrotowa silnika.

Przedyskutuj z uczniami na ile dokfadne jest wyznaczenie predkosci obrotowej silnika
takg metoda. Popro$, aby uczniowie zastanowili sie czy mozna zmodyfikowaé urzadzenie
i program tak aby zminimalizowa¢ btedy pomiaru.

Mozesz zaproponowac uczniom zmodyfikowanie urzgdzenia montujgc przektadnie
zebatg i pomiar predkosci obrotowej drugiej zebatki.
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Poréwnujgc stosunek predkosci obrotowej silnika (pierwsza zebatka) i predkosci
obrotowga drugiej zebatki ze stosunkiem ilosci zebow w drugiej i pierwszej zebatce,
z fatwoscig wyttumaczysz uczniom zasade dziatania przektadni zebatej. Pamietaj jednak
otym, ze jedli za pomocg przektadni zmniejszysz predko$¢ obrotowg to réwnoczesnie
zwiekszysz ,moc” uktadu, zwiekszajgc predkosé obrotowg — zmniejszysz ,,moc” (przektadania
zwieksza/zmniejsza moment obrotowy, lecz poniewaz dla uczniow szkoty podstawowej to
pojecie nie jest znane, nie zawiera sie w podstawie programowej fizyki, mozna zastepczo
uzy¢ pojecia ,moc”, pamietajgc ze jest to w ujeciu fizycznym btedne okreslenie).

Znajac predkosé obrotowsq silnika mozna obliczy¢ np. czas dziatania silnika w celu
przebycia przez robota okreslonej drogi (potrzebne bedzie do tego zmierzenie $rednicy kota
napedzajgcego gasienice wraz z jej gruboscig). To zagadnienie mozesz sprobowaé omowié
i prze¢wiczy¢ jedynie z uzdolnionymi matematycznie uczniami starszych klas szkoty
podstawowej.
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Scenariusz 5

Temat:
Powtarzanie — droga do sukcesu.
Czas trwania zaje¢: 45 minut (lub 2x45 jesli na zajeciach bedzie budowany robot)

Cel ogdlny:
Ksztattowanie umiejetnosci odnajdywania powtarzalnych elementéw problemu.

Cele szczegétowe:

= ksztattowanie umiejetnosci definiowania konstrukcji algorytmicznych;

= ksztattowanie umiejetnosci tworzenia programu z wykorzystaniem czujnikdw
i silnikéw;

= ksztattowanie umiejetnosci poszukiwania i utrwalania wzorcéw;

= ksztattowanie umiejetnosci podziatu zadania na czesci i wykorzystania
prostych rozwigzan do rozwigzania bardziej skomplikowanych problemdw.

Cele operacyjne:

= uczen potrafi utozy¢ sekwencje polecen sterujgcg robotem;

= uczen potrafi wykorzystywac proste fragmenty programéw do realizacji
innych ztozonych zadan;

= uczen zna podstawowe bloki jezyka programowania RoboMaker;

= uczen kreatywnie rozwigzuje proste zagadnienia (czesci catego zadania);

= uczen kreatywnie rozwigzuje zadanie (problem) poprzez taczenie rozwigzan
prostszych problemoéw;

Formy pracy:

= zespotowa;
= w grupach, w parach;
* indywidualna.

Metody pracy:

= asymilacja wiedzy;
* samodzielnego dochodzenia do wiedzy (problemowa);
= praktyczna (¢wiczebna).
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Srodki dydaktyczne:

= zestaw RoboMaker Pro;

= tablet z zainstalowang aplikacjg RoboMaker, tryb: Twérz — Konstrukcja
wtasna lub Twérz — Sumobot — Line follower;

= plansze wg opisu.

Przygotuj dwie plansze (namaluj na brystolu, zachowaj szerokosé czarnej linii taka, jak
na planszy dostarczonej z zestawem):

Plansza 1l

A

Plansza 2

NN

<

IV VA Ve

Zbuduj z uczniami robota Sumobot, wersja Line Follower (w oparciu o instrukcje
zawarta w aplikacji RoboMaker).

Pokaz uczniom Plansze 1 i popros, aby utozyli program, ktéry spowoduje, ze robot
przejedzie trase od poczatku do konca. Poczatek trasy — robot ustawiony tak, ze poczatek
linii znajduje sie pomiedzy czujnikami IR robota, koniec trasy — koniec linii znajduje sie
miedzy czujnikami IR. Program oczywiscie bedzie banalny. Jedynie metoda préb i btedow
nalezy dobrac czas dziatania robota, tak aby przebyt dokfadnie wskazang droge.
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Pokaz uczniom Plansze 2 i przedstaw tres¢ zadania.

Zadanie dla uczniow:

Utdz program, aby robot ustawiony na poczatku dowolnej czarnej linii przebyt droge ztozona
z wszystkich czarnych linii.

Zasugeruj uczniom aby wykorzystali sekwencje polecen z wczesniej utozonego
programu.

Finalny efekt mdgtby prezentowac sie nastepujgco:

Zwroc¢ uwage uczniow na to, ze gdyby od razu otrzymali zadanie do wykonania, to ich
postepowanie mogtoby rozpoczg¢ sie od poszukiwania elementow powtarzalnych. Nastepnie
nalezatoby utozy¢ algorytm/program dla jednego powtarzalnego elementu i powtdrzy¢ go
odpowiednia ilo$¢ razy, wzbogacajac o polecenia powodujace obrét robota o 90°. Jest to
typowa strategia myslenia komputacyjnego, w ktérym wystepuje podziat zadania (problemu)
na mniejsze tatwiejsze do wykonania czesci (podproblemy).
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Scenariusz 6

Temat:
Analiza programu robota.
Czas trwania zajec: 45 minut (budowanie robota) + 45 minut

Cel ogdlny:
ksztattowanie umiejetnosci tworzenia algorytmow i analizy gotowego programu.

Cele szczegétowe:

= ksztattowanie umiejetnosci odnajdywania w ztozonym problemie
podstawowych konstrukcji algorytmicznych;

= ksztattowanie umiejetnosci analizy dziatania robota i programu;

= ksztattowanie umiejetnosci poszukiwania i utrwalania wzorcéw.

Cele operacyjne:

= uczen potrafi narysowac algorytm do gotowego programu;

= uczen analizuje i krytycznie ocenia rozwigzanie;

= uczen Swiadomie eksperymentuje poszukujgc nowych mozliwosci;

® uczen zna bloki jezyka programowania RoboMaker i rozumie idee ich
zastosowania;

= uczen zna zasady rysowania schematu blokowego algorytmu;

= uczen potrafi narysowac schematy blokowe algorytmow;

Formy pracy:

= zespotowa;
= w grupach, w parach;
* indywidualna.

Metody pracy:

= asymilacja wiedzy;
= samodzielnego dochodzenia do wiedzy (problemowa);
= praktyczna (¢wiczebna).

() Clementoni. str. 48



Poradnik dla nauczycieli

Srodki dydaktyczne:

= zestaw RoboMaker Pro;

= tablet z zainstalowang aplikacjg RoboMaker tryb, dla przyktadu w tym
scenariuszu: Ucz sie — Guardian - Straznicy i ztodzieje oraz Twérz — Guardian -
Straznicy i ztodzieje.

Zbuduj z uczniami dowolnego robota wg instrukcji zamieszczonej w aplikacji.
Zaprogramuj robota wg wskazéwek zawartych w aplikacji (tryb Ucz sie). Popros aby
uczniowie przetestowali dziatanie programu.

Zadanie dla uczniow:

Nalezy narysowac algorytm programu.

Przyktadowo, dla programu jak ponizej:

Schemat blokowy algorytmu powinien przedstawiac sie nastepujgco:
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NIE

Mingto
pdt sekundy?

Czujnik dotyku
aktywny?

TAK

Minety
2 sekundy?

Czujnik dotyku
aktywny?

Mingto
pét sekundy?

Czujnik dotyku TAK

aktywny?

Przedyskutuj z uczniami program i algorytm. Dla przedstawionego przyktadu zwrdé
uwage, ze algorytm (i program) zawiera petle nieskonczong. Popro$ aby uczniowie
zastanowili sie dlaczego w programie uzyto petli nieskonczonej, jaki jest sens zastosowania
takiej petli, co by byto gdyby program byt pozbawiony tej petli. Popro$ aby uczniowie
sprobowali utozy¢ analogiczny program z zastosowaniem petli z konkretng iloscig powtorzen.
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Poradnik dla nauczycieli

Popros ucznidw, aby przetestowali dziatanie robota po zmianie czasdw dziatania
chwytaka (dla kolejnych préob zmiany czasy powinny by¢ nie wieksze niz 0,3 — 0,5 sekundy).

Na zakonczenie zaje¢ podsumuj mozliwosci modyfikacji programu i ich wptyw na
dziatanie robota.
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Poradnik dla nauczycieli

Mam nadzieje, ze niniejszy poradnik przyblizy nauczycielom
problematyke zwigzang zzastosowaniem robotyki w edukacji. Jestem
przekonany, ze zawarte tu informacje, przyktadowe scenariusze beda dla
Paniistwa inspiracja do twdrczego wykorzystania robotéw edukacyjnych
RoboMaker Pro.

Wojciech Kolarz
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