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Scenariusz zaje¢

Temat: Spacer z mTiny

Cele:

e Uczenie sie i pogtebianie rozumienia pojec¢ topologicznych (np.

prawo/lewo)

Rozwijanie umiejetnosci myslenia abstrakcyjnego
Budowanie sciezek w otwartych przestrzeniach
Rozpoznawanie obrazu i dzwieku

Rozpoznawanie wyrazu twarzy i emocji

Odniesienie do polskiej podstawy programowe;j:

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



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

Myslenie i umiejetnos¢ uczenia sie

Troska o innych, radzenie sobie z codziennymi zadaniami, bezpieczenstwo
Wielozadaniowos¢ i wielojezycznosé

Kompetencje spoteczne, interakcje i wyrazanie siebie

Kompetencje cyfrowe

Uczestnictwo i budowanie stabilnej przysztosci

Grupa docelowa: uczniowie przedszkola i szkoty podstawowe;j
Wiek ucznidw/klasa: okoto 4-7 lat

Wielkosé grupy: maksimum 20 oséb

Czas trwania / liczba lekcji: 4x60 min

Przygotowanie (niezbedne materiaty i pomoce online):
e Zestaw mTiny
e Papier, karton, materiaty z recyklingu
e Markery
e Nozyczki

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

Ten scenariusz obejmuje kilka lekcji stanowigcych wprowadzenie do robotyki. Na poczatek proponujemy zadania, ktére nie
angazujg robotéw elektronicznych, ale sg uzyteczne przy wprowadzaniu poje¢ topologicznych (np. prawo/lewo), rozwijaniu
zdolnosci myslenia abstrakcyjnego oraz wizualizacji budowania sciezek w otwartych przestrzeniach. Gdy te pojecia sg
zinternalizowane i fizycznie sprawdzone w praktyce, mozemy przedstawi¢ robota mTiny oraz serie bardziej ztozonych zadan


https://youtu.be/LuIvmX8eiZ4

programistycznych, ktére pozwolg uczniom wyobrazic¢ sobie i zaimplementowac sekwencje ruchéw robota w przestrzeni poprzez
wykorzystanie zestawu kodujgcych kart. Robot bedzie poruszat sie zgodnie ze scenariuszami, ktore bedg uktadane i zmieniane
przez uczniow. Po czesci wprowadzajgcej, scenariusz przewiduje przedstawienie dostosowanie reakcji i zachowan robota, zaleznie
od czesci scenariusza, ktore wczesniej bedg utozone wspolnie. Scenariusz obejmuje takze zadania, w ktorych uczniowie beda
zacheceni do wprowadzenia zmian w wygladzie robota, by zrozumie¢ zwigzek miedzy fizyczng zmiang i zmiang w zachowaniu i
reakcjach w powigzaniu z uzyciem konkretnych kart kodowania.

Ten scenariusz moze by¢ wykorzystany jako wprowadzenie do serii innych zaje¢ z programowania.

Obecnosc joysticka w pilocie czesto zacheca dzieci raczej do sterowania robotem w ten sposoéb niz do programowania. Z tego
powodu konieczne jest wprowadzenie uczniow w bardziej zaawansowany proces sterowania robotem niz proste sterowanie
pilotem. Mozna tez pozwoli¢ uczniom zaczgc¢ od sterowania joystickiem a nastepnie zaproponowac programowanie jako wyzszy
poziom trudnosci albo nowe wyzwanie, bardziej ztozone niz wczesniejsze.

Przed rozpoczeciem zaje¢ (do przygotowania przez nauczyciela):

Nataduj mTiny

Przygotuj odpowiednig otwartg przestrzen

Zbuduj ludzkiej wielkosci siatke, po ktdrej uczniowie moga poruszacé sie podczas pierwszej lekciji.
Przygotuj karty kierunkowe do modelu mTiny.



Przebieg zaje¢:
Lekcja pierwsza

Sciezka budowana jest z wykorzystaniem kart kierunku. Wzdtuz drogi ustawione sg przeszkody i zadaniem uczniéw jest takie
zmodyfikowanie Sciezki robota, by dziecko na jednym z pdl dotarto do punktu docelowego. Nauczyciel musi zwroci¢ szczegolng
uwage na wtasciwe uzycie kart programowania oraz na werbalizacje i powtdrzenie poje¢ prawo/lewo, przéd/tyt, a takze ruchéw,
ktore odpowiadajg tym poleceniom.

Lekcja druga

1. Prezentacja zestawu mTiny. Przygotowanie prostej sciezki za pomoca puzzli i wyjasnienie, jak dziata program.
2. Uzupetnienie sciezki o dodatkowe elementy i sugestia bardziej zaawansowanych wyzwan.

Lekcja trzecia

1. Skonstruowanie nowej Sciezki i prezentacja nowego zadania.

2. W drugiej czesci lekcji, gdy tylko znalaztes kod niezbedny do przebycia przez mTiny catej wyznaczonej Sciezki, odt6z na bok
kilka kluczowych elementow Sciezki i popros uczniow o znalezienie alternatywnego rozwigzania z wykorzystaniem
pozostatych elementow.



Lekcja czwarta

Wykorzystujgc maski dotgczone jako model, kazda grupa przygotowuje maski kota, psa lub koguta z dowolnych materiatéw i w
wybrany przez siebie sposob. Klasa buduje tez nowg sciezke, ktéra musi zawierac trzy ptytki przedstawiajgce mTiny w wersji kota,
psa lub koguta. Uczniowie mogg obserwowac rézne zachowania robota, gdy przejezdza przez figury znajdujgce sie na Sciezce.




Rezultaty nauczania

Poznanie i zapamiegtanie pojec topologicznych

Rozwijanie zdolnosci myslenia abstrakcyjnego

Zdolnosc¢ do wyobrazenia, przejscia i rekonstrukcji sSciezki w przestrzeni fizycznej
Rozpoznawanie obrazéw i dzwiekow

Rozpoznawanie ekspresji twarzy i emociji

Wprowadzenie do kodowania



