
 

 

 

 

 

EARLY Undervisningssekvens 

  

Ämne: ​Rita med Poppy Ergo Jr 

Mål:    ​Eleverna lär sig: 

- Montera Poppy Ergo Jr robot 
- Använda grundläggande kommandon i Snap 
- Programmera enkla rörelser med Poppy 

 

 

 

Kompetenser som eleverna utvecklar under sekvensen:   

Den finländska läroplanen 

Programmering utgör en del av undervisningen i matematik och slöjd och utgör samtidigt en del av 
helheten digital kompetens, som är en av läroplanens sju kompetenser. Se bifogad bild! 

 



Färdigheter som tränas i denna undervisningssekvens är följande: 

- Skapa en robot från tillhandahållna komponenter  

- Programmera roboten med ett blockbaserat grafiskt programmeringsspråk  

- Problemlösning  

- Samarbete  

 

Målgrupp: ​elever i grundskolan (klass 7 - 8) 

Elevernas ålder: ​13 - 14 år 

Antal elever: ​högst 10 i en undergrupp 

Tidsåtgång (uppskattad tid / antal lektioner): ​3 lektioner x 45 - 90 minuter vardera 

Förutsättningar (nödvändigt material och resurser online): 

- Poppy Ergo Jr med pennhållare  

- Datorer med tillräckliga parametrar för att köra Snap!  

- Supportmaterial tillgängligt på nätet: ​https://www.poppy-project.org/en/robots/poppy-ergo-jr  

  

 

Introduktion till undervisningsplanen ​(​inkl. Möjliga tillämpningar, alternativ och risker) 

Poppy Ergo Jr är en robotarm utformad för utbildning. Den består av sex motorer som tillåter en rad rörelser och 3D-printade 
element. Den levereras med tre verktyg för olika interaktioner med sin miljö: en gripare, en lampskärm och en pennhållare. Roboten 
styrs med Raspberry Pi-kortet och en kamera gör att den interagerar med föremålen runt omkring. Dess rörelser kan programmeras 
med ett visuellt programmeringsverktyg som ger eleverna olika kreativa och lekfulla inlärnings-upplevelser. Även om tillverkarna 
hävdar att roboten är lätt att bygga / modifiera och att allt i den är transparent och tillgängligt för att främja en pedagogisk strategi, 
har vi upptäckt att Poppy Ergo Jr faktiskt kan bjuda på en del utmaningar innan du uppnår en framgångsrik workshop-upplevelse. 

https://translate.google.com/translate?hl=sv&prev=_t&sl=en&tl=sv&u=https://www.poppy-project.org/en/robots/poppy-ergo-jr


Följande undervisningssekvens föreslår en väg att följa om du vill undvika några av fallgroparna för att kunna utnyttja den 
uppenbara potentialen för robotarmen i grundskoleutbildningen. 

  

Innan programmet börjar (förberedande arbete för lärare) 

- Förbered ett datasal med tillräckligt med arbetsstationer för eleverna.  

- Poppy förlitar sig på Snap! ( ​https://snap.berkeley.edu/​ ), en variant av Scratch. Se till att alla datorer har en stabil 
internetanslutning och kan köra Snap (öppna ett webbläsarfönster och anslut till ​http://snap.berkeley.edu/run​ ).  

- Antalet tillgängliga robotarmar kommer att påverka storleken på grupper som ska delta i workshopen. Komponenterna är 
många och några små, så ha inte fler än 2-3 studenter som samtidigt arbetar med en robotmontering. De flesta delarna 
kan printas ut i 3D för att minska kostnaden för att bygga robotarna - printa ut tillräckligt antal komponenter och köp 
endast de elektroniska och mekaniska enheterna.  

- Gå först genom hela processen med att konstruera och programmera roboten själv - vi rekommenderar att du reserverar 
minst en helg för denna lekfulla och engagerande upplevelse innan du utmanar eleverna med uppgiften!  

 

Huvuddelen av undervisningssekvensen (3 lektioner) 

Var och en av följande lektioner är en särskild enhet för lärande som kan utföras på egen hand. Helst går alla elever igenom alla 
steg, men detta beror på deras nivå och på antalet datorer och robotar som finns tillgängliga för workshoparna. Kanske är den 
bästa idén att ägna den första lektionen åt att montera roboten med en liten grupp hängivna elever som konstruerar 1 - 3 
robotarmar och sedan följande lektioner med hela klassen. 

  

 

 

 

https://translate.google.com/translate?hl=sv&prev=_t&sl=en&tl=sv&u=https://snap.berkeley.edu/
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Lektion ett: Montera Poppy Ergo Jr 

Tillverkarna publicerade en kort guide för hur man monterar roboten som inbegriper motorkonfiguration, elektronisk montering och 
hårdvarukonstruktion ​https://docs.poppy-project.org/en/ass​ Assembly-guides/ergo- ​jr/index.html  ​  Den här resursen bör vara 
huvudreferensram under hela processen även om det verkligen inte är tänkt att eleverna ska läsa den i sin helhet.  

Vi utvecklade en videohandledning för nybörjare för att underlätta byggprocessen ​https://edurobots.eu/assembling-poppy-ergo-jr/ 
Börja med att titta på denna handledning från början till slut. Titta sedan igen och börja montera. Stanna och fråga läraren om du 
inte är säker på nästa steg. 

  

  

 

 

  

 

Motorkonfiguration​ : ​för att motorerna ska anslutas och 
identifieras på samma linje måste de ha ett unikt ID. Du får alla inställda på 
samma ID. Du bör ställa in ett nytt och unikt ID för var och en av motorerna. 

  

Elektronisk montering​ : 
sätt in micro-SD-kortet i 
Raspberry Pi - tryck in 
micro-SD i kontaktuttaget 
tills du hör ett "klick" -ljud. 

https://translate.google.com/translate?hl=sv&prev=_t&sl=en&tl=sv&u=https://docs.poppy-project.org/en/assembly-guides/ergo-jr/index.html
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Mekanisk montering​ : det görs med speciella nitar som du behöver för att ansluta olika 
delar av roboten. Riktningen du monterar dem enligt är viktig så se till att du följer dessa 
riktlinjer noggrant. 

Det är en bra idé att börja med att låta eleverna pröva den färdiga roboten som en 
motivationshöjande faktor. Då kommer de att vara riktigt motiverade och angelägna om 
att ha det tålamod som krävs för att montera sina egna robotar. 

Låt eleverna testa sina robotar innan du avslutar lektionen . Gå till din robots hemsida 
http://poppy.local​. Klicka på ​“omstart”  ​robotknappen för att vara säker på att 
robot-programvaran startades med alla motorkablar som är anslutna. Du kan gå till 
monitorn, klicka på ​Monitor och Control- ​knappen. Om robotprogramvaran är korrekt 
startad bör du se den gröna anslutningslogotypen, annars blir den röd. Om 
anslutningslogotypen är röd kan du se vad som är fel genom att titta på meddelanden i 
Vad hände? ​sidan. ​För det mesta beror det på att en kabel är frånkopplad eller för att du 
har glömt att konfigurera en motor. 

 
Lektion två: Ansluta Poppy Ergo Jr till Snap! 
  
Snap ​! ​är ett blockbaserat grafiskt programmeringsspråk som gör det möjligt för användare att skapa interaktiva animationer, spel 
och mer, samtidigt som eleverna utvecklar färdigheter i matematiska uträkningar, digitala lösningar och sin kunskap om algoritmer. 
Snap ​! ​är öppen källkod och det är helt skrivet i javascript, du kan använda det från den ​officiella webbplatsen​ men du kan också 
använda en ​kopia av webbplatsen​ i din persondator och öppna filen snap.html i din webbläsare. Studenterna måste känna till de 
grundläggande funktionerna i Snap! för att kunna programmera Poppy-roboten. Den här lektionen har detta syfte. 
 
Det första studenterna måste göra är att välja Snap! från huvudmenyn. 
  
Snap! är indelat i tre delar: För att programmera Poppy Ergo Jr kommer du huvudsakligen att använda zonerna till vänster och 
mitten. 
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- Vänster: listan över tillgängliga block (instruktioner), ordnade i olika kategorier.  

- I mitten: skriptområdet, där vi monterar blocken.  

- Höger: ovanför ett visningsområde som kan styras 
med skript, under programmerbara objekt som 
kan utvecklas i visningsområdet.  

  
Öppna Poppy-robotprojektet för att få åtkomst till de 
specifika blocken för Poppy-roboten: för att göra detta 
klickar du på: Arkiv> Öppna> Exempel> Poppy-robotar> 
Öppna 

 
 
Tips: För information om en Snap! 
högerklicka på blocket och välj sedan hjälp. 
 
Du bör se två block som visas i 
skriptområdet. 
Kontrollera att du är ansluten till roboten: 
 - Skriv namnet på roboten eller IP-adressen  i 
blocket  

(Här är robotens namn Poppy) 
- Klicka på blocket TEST CONNECTION 
(testa förbindelsen) för att 

kontrollera att du är väl ansluten till roboten:  

- Om ett felmeddelande visas, kontrollera att du är korrekt ansluten 
(se robot manualen, om det är  nödvändigt).  

  



 Spara ditt program: du kan spara det på hårddisken på din dator genom att klicka på: Filer> Exportera> högerklicka> Spara som 
eller spara det i molnet, vilket kräver att du har ett användarkonto: 

- Klicka på moln-menyn i verktygsfältet  

- Välj registreringsalternativ från menyn och följ instruktionerna  

- Kontrollera din e-post för att få ditt första lösenord  

  
Innan du aktiverar Ergo Jr, kontrollera robotens korrekta position varje gång. Du är nu redo att påbörja aktiviteterna! 
 
  
Lektion tre: Hur man ritar med Poppy Ergo Jr 
  
I den här lektionen kommer eleverna att lära sig att låta roboten rita med Snap! - ett programmeringsspråk med vilket vi monterar 
instruktionsblock (kommandoblock?)​. En samling av block kallas ett skript. 
  
Du hittar block i Snap genom att söka efter: 
  

- Färg/ kategori (varje färgkategori)  

- Med hjälp av nyckelord (> Högerklicka på vänster sida> hitta block) 
och ange nyckelord för roboten för att bara välja specifika block 
för just Ergo Jr-roboten  

  
  
  
 Skapa de två skripten nedan för att kunna placera Ergo Jr i specifika positioner: 
 
 



 
 
För att göra detta: 
  
1. Välj och släpp de tre blocken du behöver på det arbetsområdet i mitten: 
 

 
 
 
2. Klicka på fälten och välj lämpliga värden: 
 

  
 
3. Montera ihop blocken: 
 

 



 
4. Gör detsamma för nästa skript. 
 
 
 
  
För att ​sammanfoga?​block​ (To nest blocks)​ : välj 
blocket och släpp det med musen på önskad plats. 
Den vita gränsen indikerar att blocken kommer att passa  ihop. 
  
 
Du kan kopiera / klistra in dina block 
och dina skript: Högerklicka och kopiera sedan 
 
 
 
 
 
Aktivera båda skripten (en vit kant visas runt ett aktiverat skript): Tryck på ⇩ eller ⇧ på tangentbordet och manipulera roboten för att 
placera den i olika positioner. 
  
Få Ergo Jr att flytta med sina motorer 
  
Vi använder följande block för att flytta Ergo Jr, motor för motor: 
 

 



 
 
 
 
Innan du kan flytta med Snap!, se till att alla motorer är aktiverade (styvt läge) och placera alla motorer i grundläget (vilket 
motsvarar positionen där varje motor är i 0 grader: i linje med skåran) genom att klicka på följande block för att utföra den: 
 

 
 
Sätt motorn m1 i 90 graders läge på 2 sekunder. 
 

 
 
 
Leta efter motsatta block och kör dem i tur och ordning: 
 

                
 
 
Blocken har olika former, varje form motsvarar en specifik kategori: 
 



- De ovalt formade blocken (likt det här ) ​kallas reportrar: när de körs returnerar de ett värde. 
- are called reporters: when executed, they return a value. 
-  
-  
-  Högst upp i skriptet kan det finnas ett “Hatt”-block, som indikerar när scenariot ska köras. Namnet på “Hatt”-blocket startar 

vanligtvis med ordet ​När (when)​ (exempel: ). Ett skript behöver inte nödvändigtvis ha ett Hatt-block, 
men utan detta block kommer skriptet att köras endast om användaren klickar på själva skriptet. 

 

- Kommando-block (som ) motsvarar en åtgärd. 
 
Ändra det inställda positions-blocket för att ställa in motorn m1 och motorn m6 i -30 graders läge på 2 sekunder. 
  
Med hjälp av blocken vi just har upptäckt, bygg två program som motsvarar anvisningarna nedan: 

- Tryck på ⇨ på tangentbordet och sätt sedan alla motorer i 0-graders position på 3 sekunder.  

- Tryck på ⇦ på tangentbordet, sätt sedan m1-motorerna och m4 i position 60 grader på 2 sekunder.  

  
Låt oss nu använda motorerna för att skapa rörelser. 
  
Kör skriptet nedan och se vad som händer: 
 



 
 

Byt ut det andra blocket  med blocket  
 

 
 
 
När det finns två (eller fler) förenade​ ​block, i vilken ordning utförs åtgärderna? Vad händer när WAIT (vänta) är inställd på true 
(sant)? Vad händer när WAIT (vänta)  är lika med FALSE (falskt)? 
  
Kodraderna körs nästan omedelbart; och ibland även om den begärda positionen i den föregående raden inte nåtts. 
WAIT-delen låter dig vänta tills motorn har nått önskad position och utför följande kommando. 
  
Utför en rörelse med de block du känner nu med Ergo Jr som betyder ”hej” när du trycker på b-knappen. 

- Börja med en enkel rörelse och gör sedan en progression vartefter .  



- Välj de motorer du vill använda för att skapa rörelsen.  

- Få roboten att utföra den valda rörelsen (i kompatibelt läge) och observera handlingarna för varje motor.  

- ​Du kan få hjälp av blocket för att känna igen positionen för den motor du 
vill nå och notera värdet för att använda det igen 

- Programmera rörelser motor för motor och testa varje gång resultatet av ditt program.  
 
 
 
Tveka inte att skapa och testa andra rörelser!  
 
Lärandemål 
Eleverna kommer att kunna: 
  

- Arbeta självständigt och lita på sin egen förmåga  

- Följa skriftliga instruktioner och video-handledningar  

- Montera en liten robotarm med tillhörande komponenter  

- Använda ett block-baserat programmeringsspråk för att få roboten att utföra rörelser  

- Samarbeta med klasskamrater i workshops-uppgifterna  

  
Källor 
Det här undervisningssekvensen är baserad på tillgängliga material på ​https://www.poppy-project.org/en/robots/poppy-ergo-jr​ : 

- Apprendre à programmerare Ergo Jr en Snap! Livret d'accompagnement du robot Poppy Ergo Jr (Conception et réalisation: 
Équipe Flowers Inria et Ensta ParisTech et Poppy Project; Design graphique: Antonin + Margaux)  

-​        ​En dag att bygga och programmera din robot! ( ​https://www.poppy-project.org/en/posts/poppy-ergo-jr-workshop-at-cern 
) 
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