Erasmus+

Temat: Czujniki robota - programowanie robota mBot
Spodziewane rezultaty:

Zaznajomienie z zestawem mBot
Wprowadzenie do kodowania blokowego

Odniesienie do polskiej podstawy programowej:

Scenariusz zaje¢

Zaznajomienie z czujnikami ultradzwiekowymi i czujnikami Swiatta
Szczegodtowa wiedza dotyczgca oprogramowania robota mBot

Programowanie i projektowanie komputerowe jest elementem podstawy
programowej w szkole podstawowej. Scenariusz ten moze by¢ rowniez
przydatny przy wprowadzaniu poje¢ z dziedziny matematyki i fizyki.
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Grupa docelowa: uczniowie szkoty podstawowej
Wiek uczniow/klasa: okoto 11-13 lat

Wielkos¢ grupy: maksimum 20

Czas trwania / liczba lekcji: 3x60 minut

Przygotowanie (niezbedne materialy i pomoce online):
e Jeden komputer dla kazdej grupy z zainstalowang aplikacjg mBlok
e Zestaw MAKEBLOCKS mBot (Explorer)
e Przestrzen do pracy - stoty utozone w wyspy lub wolna przestrzen na podtodze
e Tasma klejgca

Wprowadzenie do scenariusza (wskazowki, moZliwe sposoby wykonania i sytuacje ryzykowne):

Scenariusz obejmuje serie zadan, ktére umozliwig uczniom zaznajomienie sie z zestawem mBot i podstawami programowania.
Zaczynajac od wspdlnej refleksji nad tym, czym jest robot i czym musi sie charakteryzowaé maszyna, by mogta by¢ nazwana
robotem, uczniowie, w toku zajeé, zrozumiejg podstawy programowania. Bedg potrafili uzywaé oprogramowania mBlock,
samodzielnie programowac ruchy mBota w przestrzeni oraz, dzigki wykorzystaniu czujnika swiatta, jego interakcje z otoczeniem.

Ten scenariusz moze by¢ wykorzystany jako poczatek dtuzszego programu w nauczaniu programowania.

Przed rozpoczeciem zaje¢ (do przygotowania przez nauczyciela):
e Nataduj komputery/urzadzenia mobilne
Zainstaluj aplikacje mBlock
Podziel uczniéw na grupy po 3-4 osoby
Posktadaj roboty (mozna tez poswieci¢ na to cze$¢ zajeé i zaangazowac uczniow)
Przygotuj przestrzen do pracy



Przebieg zaje¢

Lekcja pierwsza

1.

Wprowadzenie pojecia “robot” i opis cech, ktére wyrdzniajg robota sposréd innych maszyn
Robot jest maszyng, ktorg mozna programowac, wyposazong w czujniki i silniki.

Prezentacja zestawu mBot - jak jest skonstruowany, ile ma silnikéw i czujnikéw oraz do czego one stuza.
Zapoznanie z programem mBlock oraz blokami koniecznymi do zaprogramowania pierwszych ruchow mBota. Nauczyciel
pokazuje uczniom, jak potgczy¢ robota z aplikacjg i zacheca do eksperymentowania z podstawowymi funkcjami.
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4. Usun pozostate urzadzenia i ustaw tryb na “Live”.
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5. Zaprogramuj podstawowe ruchy
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6. Misja: “Jak sprawi¢, by robot zawrocit?”
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7. Zapomoca tasmy wyznacz na podtodze lub stole przestrzen oznaczong jako “parking” i popros uczniéw aby tak
zaprogramowali robota, by ten precyzyjnie zaparkowat.

Python




Lekcja druga

Wprowadzenie czujnika ultradzwiekowego i przedstawienie jego dziatania poprzez odniesienie do nietoperzy.

1. Nauczyciel prosi uczniow aby tak zaprogramowali mBota, by ten zatrzymat sie wtedy, gdy napotka przeszkode.

&c ulirasonic sensor port3 » distance(cm] < m then

move forward * at power e %

move forward v at power @ %o




2. Nastepnie zadaniem ucznidw jest tak zaprogramowac robota, by po napotkaniu przeszkody zatrzymat sie, cofnat, skrecit i
jechat dale;j.

if &% ultrasonic sensor port3 ¢ distancefcm) < m then
wse  move forward *  at power ﬂ %
a=x move backward at power E % for n S8CS

&% tumn right at power @ % for @ secs
else

&% move forward » at power @ %




Lekcja trzecia
Zapoznanie ucznidéw z czujnikiem swiatta i dotgczenie jego funkcji do wczesniejszych programow.

1. Nauczyciel prosi uczniow, by tak zmienili program, by pozwalat on robotowi unikac przeszkéd oraz aby robot poruszat sie
tylko wtedy, gdy oswietlenie otoczenia byto ponizej okreslonej wartosci.

<& light sensor on-board » light intensity =< @ then

& move forward v at power a .
else
if #we Ultrasonic sensor port3 v distance(cm) < m then

<& tumn right at power % for @ SECS
else

st move forward v at power @ %
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Rezultaty nauczania:

e Dogtebna studium dotyczgce tego czym jest maszyna i czym jest robot
e Rozumienie, czym jest czujnik i jego odniesienie do zmystéw i organow wystepujgcych w naturalnym swiecie
e Umiejetnosé programowania blokowego
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