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EARLY Undervisningssekvens

Amne: Rita med Poppy Ergo Jr
Mal: Eleverna lar sig:

- Montera Poppy Ergo Jr robot
- Anvanda grundlaggande kommandon i Snap
- Programmera enkla rérelser med Poppy

Kompetenser som eleverna utvecklar under sekvensen:

Den finlandska laroplanen Mangsidig kompetens

Programmering utgor en del av undervisningen i matematik och sl6jd och utgor samtidigt en del av
helheten digital kompetens, som ar en av laroplanens sju kompetenser. Se bifogad bild!




Fardigheter som tranas i denna undervisningssekvens ar féljande:

- Skapa en robot fran tillhandahallna komponenter

- Programmera roboten med ett blockbaserat grafiskt programmeringssprak
- Probleml6sning

- Samarbete

Malgrupp: elever i grundskolan (klass 7 - 8)

Elevernas alder: 13- 14 ar

Antal elever: hogst 10 i en undergrupp

Tidsatgang (uppskattad tid / antal lektioner): 3 lektioner x 45 - 90 minuter vardera
Forutsattningar (nodvandigt material och resurser online):

- Poppy Ergo Jr med pennhallare
- Datorer med tillrackliga parametrar for att kora Snap!
- Supportmaterial tillgangligt pa natet: https://www.poppy-project.org/en/robots/poppy-ergo-jr

Introduktion till undervisningsplanen (inkl. Méjliga tilldmpningar, alternativ och risker)

Poppy Ergo Jr &r en robotarm utformad for utbildning. Den bestar av sex motorer som tillater en rad rorelser och 3D-printade
element. Den levereras med tre verktyg for olika interaktioner med sin miljo: en gripare, en lampskarm och en pennhallare. Roboten
styrs med Raspberry Pi-kortet och en kamera gor att den interagerar med foremalen runt omkring. Dess rorelser kan programmeras
med ett visuellt programmeringsverktyg som ger eleverna olika kreativa och lekfulla inldrnings-upplevelser. Aven om tillverkarna
havdar att roboten ar latt att bygga / modifiera och att allt i den &r transparent och tillgangligt for att framja en pedagogisk strategi,
har vi upptackt att Poppy Ergo Jr faktiskt kan bjuda pa en del utmaningar innan du uppnar en framgangsrik 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

Foljande undervisningssekvens foreslar en vag att folja om du vill undvika nagra av fallgroparna for att kunna utnyttja den
uppenbara potentialen for robotarmen i grundskoleutbildningen.

Innan programmet borjar (forberedande arbete for larare)

- Forbered ett datasal med tillrackligt med arbetsstationer for eleverna.

- Poppy forlitar sig pa Snap! ( https://snap.berkeley.edu/ ), en variant av Scratch. Se till att alla datorer har en stabil
internetanslutning och kan kora Snap (6ppna ett webblasarfonster och anslut till http://snap.berkeley.edu/run).

- Antalet tillgdngliga robotarmar kommer att paverka storleken pa grupper som ska delta i workshopen. Komponenterna ar
manga och nagra sma, sa ha inte fler an 2-3 studenter som samtidigt arbetar med en robotmontering. De flesta delarna
kan printas ut i 3D for att minska kostnaden for att bygga robotarna - printa ut tillrackligt antal komponenter och kép
endast de elektroniska och mekaniska enheterna.

- Ga forst genom hela processen med att konstruera och programmera roboten sjalv - vi rekommenderar att du reserverar
minst en helg for denna lekfulla och engagerande upplevelse innan du utmanar eleverna med uppgiften!

Huvuddelen av undervisningssekvensen (3 lektioner)

Var och en av féljande lektioner &r en séarskild enhet for larande som kan utforas pa egen hand. Helst gar alla elever igenom alla
steg, men detta beror pa deras niva och pa antalet datorer och robotar som finns tillgangliga for workshoparna. Kanske ar den
basta idén att dgna den forsta lektionen at att montera roboten med en liten grupp hangivna elever som konstruerar 1 - 3
robotarmar och sedan féljande lektioner med hela klassen.


https://translate.google.com/translate?hl=sv&prev=_t&sl=en&tl=sv&u=https://snap.berkeley.edu/
https://translate.google.com/translate?hl=sv&prev=_t&sl=en&tl=sv&u=http://snap.berkeley.edu/run

Lektion ett: Montera Poppy Ergo Jr

Tillverkarna publicerade en kort guide for hur man monterar roboten som inbegriper motorkonfiguration, elektronisk montering och
hardvarukonstruktion https://docs.poppy-project.org/en/ass Assembly-guides/ergo- jr/index.html  Den har resursen bor vara
huvudreferensram under hela processen aven om det verkligen inte ar tankt att eleverna ska lasa den i sin helhet.

Vi utvecklade en videohandledning for nyborjare for att underlatta byggprocessen https://edurobots.eu/assembling-poppy-ergo-jr/
Borja med att titta pa denna handledning fran borjan till slut. Titta sedan igen och borja montera. Stanna och fraga lararen om du
inte ar sdker pa nasta steg.

Motorkonfiguration : for att motorerna ska anslutas och
identifieras pa samma linje maste de ha ett unikt ID. Du far alla instéllda pa
samma ID. Du bor stélla in ett nytt och unikt ID for var och en av motorerna.

Elektronisk montering :
satt in micro-SD-kortet i
Raspberry Pi - tryck in
micro-SD i kontaktuttaget
tills du hor 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
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
https://translate.google.com/translate?hl=sv&prev=_t&sl=en&tl=sv&u=https://edurobots.eu/assembling-poppy-ergo-jr/
https://translate.google.com/translate?hl=sv&prev=_t&sl=en&tl=sv&u=https://docs.poppy-project.org/en/assembly-guides/ergo-jr/motor-configuration.html
https://translate.google.com/translate?hl=sv&prev=_t&sl=en&tl=sv&u=https://docs.poppy-project.org/en/assembly-guides/ergo-jr/electronic-assembly.html

Mekanisk montering : det gors med speciella nitar som du behdver for att ansluta olika
delar av roboten. Riktningen du monterar dem enligt ar viktig sa se till att du foljer dessa
riktlinjer noggrant.

Det &r en bra idé att borja med att lata eleverna prova den fardiga roboten som en
motivationshdjande faktor. Da kommer de att vara riktigt motiverade och angeldgna om
att ha det tdlamod som kravs for att montera sina egna robotar.

Lat eleverna testa sina robotar innan du avslutar lektionen . Ga till din robots hemsida
http://poppy.local. Klicka pa “omstart” robotknappen for att vara saker pa att
robot-programvaran startades med alla motorkablar som &r anslutna. Du kan ga till
monitorn, klicka pa Monitor och Control- knappen. Om robotprogramvaran ar korrekt
startad bor du se den grona anslutningslogotypen, annars blir den réd. Om
anslutningslogotypen ar rod kan du se vad som ar fel genom att titta pa meddelanden i
Vad hdnde? sidan. For det mesta beror det pa att en kabel &r frankopplad eller for att du
har glomt att konfigurera en motor.

Lektion tva: Ansluta Poppy Ergo Jr till Snap!

Z

Snap ! ar ett blockbaserat grafiskt programmeringssprak som goér det mojligt for anvandare att skapa interaktiva animationer, spel
och mer, samtidigt som eleverna utvecklar fardigheter i matematiska utrakningar, digitala I6sningar och sin kunskap om algoritmer.
Snap ! ar 6ppen kallkod och det ar helt skrivet i javascript, du kan anvanda det fran den officiella webbplatsen men du kan ocksa

anvanda en kopia av webbplatsen i din persondator och 6ppna filen snap.html i din webblasare. Studenterna maste kanna till de

grundlaggande funktionerna i Snap! for att kunna programmera Poppy-roboten. Den har lektionen har detta syfte.

Det forsta studenterna maste gora ar att véalja Snap! fran huvudmenyn.

Snap! ar indelat i tre delar: For att programmera Poppy Ergo Jr kommer du huvudsakligen att anvanda zonerna till vanster och

mitten.


https://translate.google.com/translate?hl=sv&prev=_t&sl=en&tl=sv&u=https://docs.poppy-project.org/en/assembly-guides/ergo-jr/mechanical-construction.html
http://poppy.local/
https://translate.google.com/translate?hl=sv&prev=_t&sl=en&tl=sv&u=http://snap.berkeley.edu/snapsource/snap.html
https://translate.google.com/translate?hl=sv&prev=_t&sl=en&tl=sv&u=https://github.com/jmoenig/Snap--Build-Your-Own-Blocks/archive/4.0.6.zip

- Vénster: listan 6ver tillgangliga block (instruktioner), ordnade i olika kategorier.

- | mitten: skriptomradet, dar vi monterar blocken.

- Hoger: ovanfor ett visningsomrade som kan styras
med skript, under programmerbara objekt som
kan utvecklas i visningsomradet.

Oppna Poppy-robotprojektet for att fa d&tkomst till de
specifika blocken for Poppy-roboten: for att gora detta
klickar du p&: Arkiv> Oppna> Exempel> Poppy-robotar>

Oppna ——
Open Project
o POpPY foboks Tips: For information om en Snap!
Cloud hogerklicka pa blocket och vilj sedan hjalp. Project notes...
New
ol Du bor se tva block som visas i Save
skriptomradet. Save As...
- Kontrollera att du ar ansluten till roboten: :En;m?t ot
— - Skriv namnet pé& roboten eller IP-adressen Exggrt g:?#emcary
blocket * Import tools
Open | Cancel ) y (Har &r robotens namn Poppy) Libraries...
“4 - Klicka pa blocket TEST CONNECTION j Covhunee...

Sounds...

(testa forbindelsen) for att
kontrollera att du ar val ansluten till roboten:
- Om ett felmeddelande visas, kontrollera att du ar korrekt ansluten Scripts oo S

(se robot manualen, om det ar nédvandigt). S R R T R L L
P S poppy.local

%0 test connection




Spara ditt program: du kan spara det pa harddisken pa din dator genom att klicka pa: Filer> Exportera> hogerklicka> Spara som
eller spara det i molnet, vilket kraver att du har ett anvandarkonto:

- Klicka pa moln-menyn i verktygsfaltet

- Vélj registreringsalternativ fran menyn och folj instruktionerna

- Kontrollera din e-post for att fa ditt forsta I6senord

Innan du aktiverar Ergo Jr, kontrollera robotens korrekta position varje gang. Du &r nu redo att pabdorja aktiviteterna!

Lektion tre: Hur man ritar med Poppy Ergo Jr

| den har lektionen kommer eleverna att ldra sig att Iata roboten rita med Snap! - ett programmeringssprak med vilket vi monterar
instruktionsblock (kommandoblock?). En samling av block kallas ett skript.

Du hittar block i Snap genom att soka efter:

- Farg/ kategori (varje fargkategori)

- Med hjalp av nyckelord (> Hogerklicka pa vanster sida> hitta block)
och ange nyckelord for roboten for att bara valja specifika block
for just Ergo Jr-roboten

Skapa de tva skripten nedan for att kunna placera Ergo Jr i specifika positioner:



when down arrow | key pressed when up arow | key pressed

T et

% set motor(s) ¥ all motors | stiff |

S et

% set motor(s) % all motors | compliant

For att gora detta:

1. Vaélj och sléapp de tre blocken du behover pa det arbetsomradet i mitten:

W 3]l motors

when down arrow | key pressed

(S

¥ set motor(s) “ all motors | stiff |




4. Gor detsamma for nasta skript.

For att sammanfoga?block (To nest blocks) : valj
blocket och slapp det med musen pa onskad plats.
Den vita gransen indikerar att blocken kommer att passa ihop.

Du kan kopiera / klistra in dina block
och dina skript: Hogerklicka och kopiera sedan

Aktivera bada skripten (en vit kant visas runt ett aktiverat skript): Tryck pa ¢ eller ¢ pa tangentbordet och manipulera roboten for att
placera den i olika positioner.

Fa Ergo Jr att flytta med sina motorer

Vi anvander féljande block for att flytta Ergo Jr, motor for motor:

| ¥ set position(s) ) of motor(s) ll in @D seconds | wait ?




Innan du kan flytta med Snap!, se till att alla motorer ar aktiverade (styvt Iage) och placera alla motorer i grundlaget (vilket
motsvarar positionen dar varje motor ar i 0 grader: i linje med skaran) genom att klicka pa foljande block for att utfora den:

W set position(s) P of motor(s) ' all motors in &3P seconds | wait ?

Satt motorn m1 i 90 graders ldge pa 2 sekunder.

o0 set position(s) €& of motor(s) [iifl in &P seconds | wait ?

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

list [0f] 7] () list [I] [

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




- De ovalt formade blocken (likt det har ) kallas reportrar: nar de kors returnerar de ett varde.
- are called reporters: when executed, they return a value.

- Hogst upp i skriptet kan det finnas ett “Hatt"-block, som indikerar nar scenariot ska kéras. Namnet pa “Hatt"-blocket startar

d
vanligtvis med ordet Nar (when) (exempel: =2 J). Ett skript behover inte nodvandigtvis ha ett Hatt-block,
men utan detta block kommer skriptet att koras endast om anvandaren klickar pa sjélva skriptet.

Andra det instéllda positions-blocket for att stélla in motorn m1 och motorn mé i -30 graders ldge pa 2 sekunder.

Kommando-block (som - ) motsvarar en atgard.

Med hjalp av blocken vi just har upptéckt, bygg tva program som motsvarar anvisningarna nedan:
- Tryck pa = pa tangentbordet och sétt sedan alla motorer i 0-graders position pa 3 sekunder.
- Tryck pa ¢ pa tangentbordet, sdtt sedan m1-motorerna och m4 i position 60 grader pa 2 sekunder.

Lat oss nu anvanda motorerna for att skapa rorelser.

Kor skriptet nedan och se vad som hander:



W get position(s) P of motor(s) ' all motors in &P seconds | wait ?
- true

~—\

% set position(s) €E1P of motor(s) [T in €I seconds | wait ? - true

o set position(s) &P of motor(s) [ in &P seconds | wait ?

Byt ut det andra blocket m med blocket m

W get position(s) P of motor(s) ™ all motors in &P seconds | wait ?
~ true

N\

% set position(s) 1P of motor(s) [T in € seconds | wait ? - false

—N

o set position(s) &P of motor(s) [§ in &P seconds | wait ?

Nar det finns tva (eller fler) forenade block, i vilken ordning utfors atgarderna? Vad hander nar WAIT (vanta) ar installd pa true
(sant)? Vad hander nar WAIT (vanta) ar lika med FALSE (falskt)?

Kodraderna kors nastan omedelbart; och ibland dven om den begéarda positionen i den féregaende raden inte natts.
WAIT-delen later dig vénta tills motorn har natt dnskad position och utfor féljande kommando.

Utfor en rorelse med de block du kanner nu med Ergo Jr som betyder "hej” nar du trycker pa b-knappen.
- Borja med en enkel rorelse och gor sedan en progression vartefter .



- Valj de motorer du vill anvanda for att skapa rorelsen.
- Fa roboten att utfora den valda rérelsen (i kompatibelt 1age) och observera handlingarna for varje motor.

- Du kan f4 hjélp av blocket @presemﬁposm"”' of motor(s) for att kdnna igen positionen fér den motor du

vill nd och notera véardet for att anvanda det igen
- Programmera rorelser motor fér motor och testa varje gang resultatet av ditt program.

Tveka inte att skapa och testa andra rorelser!

Larandemal
Eleverna kommer att kunna:

- Arbeta sjalvstandigt och lita pa sin egen formaga

- Félja skriftliga instruktioner och video-handledningar

- Montera en liten robotarm med tillhérande komponenter

- Anvanda ett block-baserat programmeringssprak for att fa roboten att utfora rorelser
- Samarbeta med klasskamrater i workshops-uppgifterna

Kallor
Det har undervisningssekvensen ar baserad pa tillgdngliga material pa https://www.poppy-project.org/en/robots/poppy-ergo-jr :
- Apprendre a programmerare Ergo Jr en Snap! Livret d'accompagnement du robot Poppy Ergo Jr (Conception et réalisation:
Equipe Flowers Inria et Ensta ParisTech et Poppy Project; Design graphique: Antonin + Margaux)
- Endag att bygga och programmera din robot! ( https://www.poppy-project.org/en/posts/poppy-ergo-jr-workshop-at-cern

)



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




