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Scenariusz zaje¢

Temat: Rysowanie z Poppy Ergo Jr
Cele: Uczniowie nauczg sie:

e Sktadac robota Poppy Ergo Jr
e Uzywac podstawowych komend w Snap!
e Programowac proste ruchy robota Poppy

Odniesienie do polskiej podstawy programowej:
Programowanie jest elementem podstawy programowej w szkole podstawowej. Scenariusz ten moze by¢ rowniez przydatny przy
wprowadzaniu pojec z dziedziny sztuki, matematyki i fizyki.



Umiejetnosci i wiedza, ktore sg rozwijane podczas realizacji tego scenariusza:

Budowanie robota z otrzymanych komponentow

Programowanie robota za pomocg graficznego jezyka programowania
Rozwigzywanie problemodw

Wspotpraca

Grupa docelowa: uczniowie 7-8 klasy szkoty podstawowej
Wiek uczniow/klasa: 13-14 lat

Wielkosé grupy: maksimum 10 uczniéow w grupie

Czas trwania / liczba lekcji: 3 x 45-90 minut

Przygotowanie (niezbedne materiaty i pomoce online):

e Poppy Ergo Jr z uchwytem na otéwek
e Komputery z parametrami odpowiednimi do obstugi programu Snap!
e Materiatly pomocnicze dostepne na: https://www.poppy-project.org/en/robots/poppy-ergo-jr

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

Poppy Ergo Jr to robotyczne ramie zaprojektowane do celéw edukacyjnych. Sktada sie z szesciu motoréw umozliwiajgcych
wykonywanie réznego rodzaju ruchéw oraz elementow drukowanych w 3D. Ramie moze mie¢ trzy rézne zakonczenia
umozliwiajgce trzy rézne sposoby interakcji z otoczeniem: chwytak, klosz lampowy, uchwyt na otéwek. Robot kontrolowany jest
przez Raspberry Pi, a dodatkowa kamera umozliwia interakcje z obiektami zewnetrznymi. Jego ruchy moga by¢ programowane za
pomoca wizualnego jezyka programowania, ktéry umozliwia uczniom wykonywanie wielu interesujgcych eksperymentow.

Mimo ze tworcy uwazajg, ze robota tego tatwo zbudowac i wszystko w jego budowie jest proste, my odkryliSmy, ze z uzywaniem
Poppy Ergo Jr wigze sie wiele wyzwan. Ponizszy scenariusz zawiera podpowiedzi, jak unikng¢ niektorych btedow i cieszy¢ sie
niezaprzeczalnym potencjatem, jaki robot posiada, gdy chodzi o edukacje w szkole podstawowe;.


https://www.poppy-project.org/en/robots/poppy-ergo-jr

Przed rozpoczeciem zajec¢ (do przygotowania przez nauczyciela):

e Przygotuj laboratorium komputerowe z wystarczajagca liczbg stanowisk.

e Poppy zalezy od Snap! (https://snap.berkeley.edu/), innej wersji Scratch. Zapewnij stabilne potgczenie z internetem dla
wszystkich komputeréw i uruchom Snap! (otwdérz okno przegladarki na stronie http://snap.berkeley.edu/run ).

e (Od liczby dostepnych ramion robotycznych zalezy wielkos¢ i liczba grup warsztatowych. Kazdy z robotéw sktada sie z wielu
komponentow niewielkich rozmiaréw, wiec nie wiecej niz 2-3 uczniéw powinno sktada¢ kazdego z nich. Wiekszos¢ czesci
mozna wydrukowac w 3D, jesli chce sie obnizy¢ koszty robota. Wtedy mozna kupi¢ tylko te czesci, ktérych wydrukowac sie
nie da.

e Przejdz najpierw samodzielnie przez caty proces konstruowania i programowania robota - radzimy poswiecic¢ przynajmniej
weekend na to interesujgce doswiadczenie zanim robot trafi do klasy.

Przebieg zaje¢ (okoto trzy lekcje/sesje):

Kazda z kolejnych lekcji jest niezaleznym modutem, ktéry moze by¢ przeprowadzony autonomicznie. Najlepiej, jesli wszyscy
uczniowie przejdg wszystkie kroki ale to zalezy od ich umiejetnosci, liczby dostepnych komputeréw oraz robotéw. Pewnym
rozwigzaniem moze by¢ przeprowadzenie pierwszej lekcji poswigconej sktadaniu robotéw z mniejsza grupa uczniéw, ztozy¢ 1-3
ramion, a nastepne lekcje przeprowadzi¢ juz dla catej klasy.

Lekcja pierwsza: Budowanie Poppy Ergo Jr

Tworcy robota udostepnili krotki przewodnik, jak nalezy sktadaé robota, ktory
zawiera czes¢ poswiecong konfiguracji silnikdw, tgczeniu komponentow
elektronicznych i budowaniu konstrukcji. Powinien on stanowi¢ gtéwne zrodto
danych na temat procesu, cho¢ nie uczniowie nie muszg przeczyta¢ go w
catosci. Przygotowalismy bowiem tutorial wideo dla poczatkujgcych, ktory



https://snap.berkeley.edu/
http://snap.berkeley.edu/run
https://docs.poppy-project.org/en/assembly-guides/ergo-jr/index.html

przedstawia proces sktadania robota. Warto zaczg¢ od obejrzenia go w catosci, a nastepnie sktadac, ogladajac jeszcze raz.
Zawsze, gdy nie sg pewni kolejnego kroku, uczniowie moga poprosi¢ o pomoc nauczyciela.
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Konfiguracja motorow: serwa powinny by¢ potgczone w scisle okreslony

sposob. Kazdy ma unikalne ID.

m3

Potgczenia elektroniczne: wtéz karte mikro-SD do Raspberry Pi - wepchnij
karte do ztagcza az ustyszysz klikniecie.



https://docs.poppy-project.org/en/assembly-guides/ergo-jr/motor-configuration.html
https://docs.poppy-project.org/en/assembly-guides/ergo-jr/electronic-assembly.html

Potagczenia mechaniczne: Elementy tgczone sg przy pomocy specjalnych nitow
sktadajgcych sie z dwdch czesci. Sposdb tgczenia tych czesci ma znaczenie, tak wiec
uwaznie przyjrzyj sie instrukciji i tutorioalowi.

Dobrze jest zacza¢ od pokazania uczniom gotowego robota, aby pokaza¢, ze dziata.
Wtedy wykazg sie wiekszg cierpliwoscig przy sktadaniu wtasnego.

Przed zakonczeniem lekcji pozwdl uczniom przetestowac ztozone roboty. Wejdz na
strone Poppy’ego. Kliknij przycisk “Reboot the robot”, aby upewni¢ sie, ze
oprogramowanie zostato uruchomione przy podpietych wszystkich silnikach. Przejdz
do czesci “Monitor and Control”. Jesli oprogramowanie zostato uruchomione
prawidtowo, powinienes zobaczy¢ zielone logo, jesli nie, bedzie czerwone. Jesli jest
czerwone, mozesz szukaé przyczyny w wiadomosciach na stronie “What happened?”
Najczestszg przyczyng jest niewtasciwe potaczenie lub konfiguracja jednego lub kilku
silnikow.



https://docs.poppy-project.org/en/assembly-guides/ergo-jr/mechanical-construction.html

Lekcja druga: Laczenie Poppy Ergo Jr ze Snap!

Snap! jest graficznym jezykiem programowania, ktory pozwala uzytkownikom tworzy¢ interaktywne animacje, gry i jednoczesnie
przyswajac wiedze matematyczng i komputacyjng. Snap! jest oprogramowaniem typu open source, napisanym w javascript.
Mozesz uzywac go poprzez oficjalng strone lub zainstalowac jej kopie na swoim komputerze i otworzy¢ snap.html w przegladarce.
Uczniowie bedg musieli pozna¢ podstawowe funkcje Snap!, aby programowac Poppy’ego. Temu stuzy tez ta lekcja.

Najpierw uczniowie wybierajg Snap! z gtdbwnego menu.

Snap! jest podzielony na trzy czesci: Przy programowaniu
Poppy Ergo Jr bedziecie uzywac gtéwnie strefy z lewej i na
srodku.
e Zlewej znajduje sie lista dostepnych blokow
(instrukcje), zebranych w ramach réznych kategorii.
e W sSrodku jest strefa tworzenia skryptéw, gdzie sktada
sie bloki ze soba.
e Z prawej: u gory znajduje sie wyswietlacz, ktory
kontrolowany jest przez skrypty, ponizej umieszcza sie
obiekty ktére moga rozwijac sie powyzej.



http://snap.berkeley.edu/snapsource/snap.html
https://github.com/jmoenig/Snap--Build-Your-Own-Blocks/archive/4.0.6.zip

Otworz projekt “Poppy robots”, aby uzyskac dostep do specjalnych blokdw Poppy’ego. Aby to zrobi¢, kliknij: File> Open> Examples>
Poppy robots> Open

Open Project

Project notes... Poppy robots

New
Open...
Save
Save As...

Import...
Export project...
Export summary...
‘] Import tools
Libraries...
] Costumes...

Sounds... - Y/

Powinienes zobaczy¢ dwa bloki, ktére pojawig sie w zaktadce skryptow.
Sprawdz, czy jestes potgczony z robotem:

e wpisz nazwe robota lub jego IP w blok (tutaj nazwa robota jest |__\__ poR
“poppy”) T L T lpoppy.local

Kliknij na blok “test connection”, aby sprawdzi¢ potgczenie z robotem
Jesli pojawi sie komunikat o btedzie, sprawdz potgczenia silnikow LURRER U U AN BRI B R R
(sprawdz tez dokumentacje, jesli to konieczne). - w‘l test connection

Scripts Costumes Sounds




Zapisz swo0j program: mozesz zapisa¢ go na swoim komputerze, klikajgc: Files> Export> right click> Save as albo zapisa¢ w
chmurze, ale to wymaga zatozenia konta uzytkownika:

- Otwérz menu chmury w pasku narzedzi

- Wybierz “sign up” i zarejestruj sie zgodnie z instrukcja

- Sprawdz email aby uzyskaé hasto startowe

Przed aktywowaniem Poppy Ergo Jr, zawsze sprawdzaj wtasciwg pozycje robota. Teraz jestes gotowy zaczg¢ kolejne éwiczenial

Lekcja trzecia: Jak rysowaé z Poppy Ergo Jr

Podczas tej lekcji uczniowie nauczg sie jak mozna rysowac przy pomocy robota i aplikacji Snap! piszac skrypt za pomocg blokow.

Bloki w Snap! mozesz wyszukiwac poprzez:
e kolory/kategorie (kazda ma inny kolor)
e stowa kluczowe (klikniecie prawym przyciskiem na po lewej stronie i
szukanie blokéw) gdzie mozna wpisac stowa kluczowe robota, aby
wybrac jedynie bloki przypisane do Popppy Ergo Jr.




Utworz dwa skrypty widoczne ponizej, aby méc ustawié Poppy Ergo Jr w konkretnych pozycjach:

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

et et

¥ set motor(s) " all motors | stiff | | ™ set motor(s) ¢ all motors | compliant |

Aby to zrobic:

1. Wybierz trzy bloki i przenies je na srodkowg czes¢ ekranu:

w a | w
% set motor(s) ll compiant ||} ™0 z]] motors

2. Kliknij na liste i wybierz odpowiednie wartosci:

——

L % set motor(s) ll compliant g
compliant
when dowr fviheing pressed




3. Potgcz bloki:

=
when down arrow | key pressed

W set motor(s) l}'.' all motors | stiff

4. Zréb to samo z drugim skryptem.

Aby potaczy¢ bloki: przenies blok w wybrane miejsce przy pomocy
myszki. Biate pole oznacza, ze bloki pasujg do siebie.

Mozesz kopiowac i wkleja¢ bloki i skrypty: Klikniecie prawym
przyciskiem + duplicate
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Aktywuj oba skrypty (biata ramka pojawia sie wokot aktywowanego skryptu). Naciskaj ¢ lub ¢ na klawiaturze aby kierowac¢ robotem
i ustawia¢ go w réznych pozycjach.

Poruszaj robotem zapomocg jego silnikow.

My uzyliSmy nastepujgcego bloku aby poruszy¢ kolejno silnikami robota:

W set position(s) € of motor(s) [l in € seconds | wait ?

Zanim zaczniesz programowac ruch w Snap! upewnij sig, ze silniki sg aktywowane (stiff) i ustaw je wszystkie w wyjsciowej pozyc;ji
(gdy wszystkie silniki sg ustawione pod katem 0 stopni: wyréwnane z nacieciami) klikajgc w ten blok:

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

Ustaw silnik m1 pod katem 90 stopni w dwie sekundy:

W set position(s) € of motor(s) [l in @D seconds | wait ?
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Poszukaj blokow przeciwstawnych i wykonaj skrypt:

e Bloki owalne (jak SElBuCITIE .) nazywane sg reporterami: wykonane przywracajg warto$é.
e Na gorze skryptu moze znajdowac sie “Kapelusz”, ktéry wyznacza, kiedy skrypt ma by¢ wykonany. Ich nazwy zwykle

o “ ” when spa key '*w—r’ . . . Lo .
zaczynajq sie od stowa “When” (np. —'_g'_m 'Y press J); skrypt niekoniecznie musi miec taki poczatek, ale bez

takiego bloku, skrypt zostanie wykonany tylko wtedy, kiedy uzytkownik go kliknie.

% set motor(s) Ml compliant J

') odpowiadajg dziataniom.

e Bloki komend (np.

Zmien ustalong pozycje bloku, aby ustawi¢ motor m1 i motor mé w pozyciji -30 stopni w dwie sekundy.

Z pomocg blokow, ktore wtasnie poznalismy, utwdrz dwa programy na podstawie ponizszej instrukciji:
e Nacisnij = na klawiaturze, potem ustaw wszystkie silniki w pozycji 0 stopni w 3 sekundy.
e Nacisnij ¢ na klawiaturze, potem ustaw silnik m1 i m4 w pozycji 60 stopni w 2 sekundy.
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Teraz uzyjmy silnikow do stworzenia ruchéw.

Wykonaj ponizszy skrypt i zobacz, co sie stanie:

‘,ﬁ'_set position(s) ) of motor(s) ™ all motors in &P seconds | wait ?
true

—\

% set position(s) &P of motor(s) [F in € seconds | wait ? - true

—

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

Zastgp blok m blokiem m

*,f'.'_set position(s) ) of motor(s) ™ all motors in &P seconds | wait ?
true

N\

% set position(s) €GP of motor(s) [iF in @ seconds | wait ? - false
0 set position(s) &P of motor(s) [[J in &P seconds | wait ?

Kiedy mamy dwa lub wiecej ztozonych blokéw, w jakiej kolejnosci wykonajg czynnosci? Co sie stanie, gdy ustawimy wartos¢ “true”
dla “Wait"? Co sie stanie, gdy ustawimy wartosc “false”?
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Linijki kodu wykonywane sg niemal jednoczesnie; czasami hawet pozycja z poprzedzajace;j linii nie zostata osiggnieta. Komenda
“Wait” pozwoli “zaczekac¢” do momentu kiedy poprzedzajacy silnik uzyska zadang pozycje.

Za pomoca blokow, ktére znasz, wyznacz ruch Ergo Jr, ktéry oznacza “hello”, gdy zostanie wcisniety klawisz b.

Zacznij od prostego ruchu a nastepnie przeksztat¢ go w bardziej ztozony.
Wybierz silniki, ktérych chcesz uzy¢, by wykonaé ruch.
Spraw, aby robot wykonat ruch i obserwuj zachowanie silnikdw.

Mozesz pomoc sobie blokiem @prese”t—posm‘}”' of motor(s) aby pozna¢ pozycje zadanego silnika,

zapisac pozycje i wykorzysta¢ go ponownie.
Zaprogramuj ruch silnik po silniku i za kazdym razem przeprowadz test programu.

Nie boj sie tworzy¢ innych ruchow!

Rezultaty uczenia sie
Uczniowie beda potrafili :

Pracowac niezaleznie, ufajgc sobie nawzajem

Postepowac zgodnie z pisang instrukcjg i tutorialem wideo
Ztozy¢ mate ramie robotyczne z otrzymanych elementéw

Uzy¢ programowania blokowego w celu poruszenia robotem
Wspotpracowac z réwiesnikami przy zadaniach warsztatowych

Zrédta:
Scenariusz oparty jest o materiaty dostepne tutaj: https://www.poppy-project.org/en/robots/poppy-ergo-jr

Apprendre a programmer 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)
Dzien budowania i programowania robota! (https://www.poppy-project.org/en/posts/poppy-ergo-jr-workshop-at-cern)
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https://www.poppy-project.org/en/robots/poppy-ergo-jr
https://www.poppy-project.org/en/posts/poppy-ergo-jr-workshop-at-cern

