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Lekcja 1:

Ruszamy!

Tematyka: STEAM Klasa: 5 (i wyzsze)
Czas: 45 minut Stopien trudnosci: poczqtkujqcy

Po ukoriczeniu lekcji uczniowie bedg umieli:

e Precyzyjnie sterowaé¢ mBotem?2.

Roboty sq autonomicznymi maszynami, ktére zastepujq ludzkq prace; sg w stanie postrzegad
swoje $rodowisko i za pomocg programdéw komputerowych podejmowaé okreslone decyzje i
dziatania. Program komputerowy to zestaw instrukcji i warunkéw umozliwiajgcych komputerowi
wykonanie zadan. Kazdy z Was z pewnoscig zetkngt sie w zyciu z jakim$ robotem. Roboty mogq
przybiera¢ rézne ksztatty i funkcje w zaleznosci od okreélonego zastosowania. Na przyktad, w
gospodarstwach domowych wykorzystujemy je do odkurzania lub koszenia trawy; z kolei w
fabrykach sg powszechnie stosowane do
montazu produktéw. Ludzkos$¢ wystata juz

nawet roboty na inne planety.

Najwazniejsze zagadnienia

Po ukoriczeniu lekcji uczniowie bedg wiedzieli:

e Jakie ruchy moze wykonywaé mBot2

e Jakich réznych blokéw koddéw mozna

uzy¢ do poruszania mBotem?2
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Co nalezy przygotowac:

e Komputer PC lub laptop (z wyjsciem USB) z zainstalowanym oprogramowaniem mBlock,
wersje webowq (rowniez dla ChromeBooka), lub tablet z zainstalowanq aplikacjg mBlock

e mBot2 + CyberPi

e Kabel USB-C lub adapter bezprzewodowy Makeblock Bluetooth

e Papier A3

e Dtugopisy

B Pian lekciji

Czas Tresé
1. Rozgrzewka
5 minut e Czujniki i dane w zyciu codziennym.
e Czym jest CyberPi?
2. Teoria i praktyka
10 minut e Zapoznanie z rdéznymi blokami koddéw wykorzystywanymi do
programowania mBota?2.
3. Rozwigzywanie zadania
25 minut e Programowanie ruchu robota w samodzielnie wykonanym labiryncie.
4. Podsumowanie
e Czas na prezentacje: pokazcie wyniki swojej pracy z mBotem2 w
formie zabawnego, krétkiego filmiku, ktére postuzy do pdzniejszej
dyskusiji.
5 minut . . C e .
e Za zgodg nauczyciela mozecie podzieli¢ sie efektem koncowym w
mediach spotecznosciowych z hashtagiem #mBot2moves.
e Wtasne przemyslenia: Z czego jestescie najbardziej dumni? Co
chcielibyscie poprawi¢ w swoim robocie?
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:= Cwiczenia

1. Rozgrzewka
(5 min.)

Krok 1: Rozgrzewka
Etap ten sktada sie z dwdch czesci:
1. Roboty w zyciu codziennym

2. Zapoznanie z mBotem?2

1. Roboty w Zyciu codziennym

Roboty mozna znalez¢ w wielu réznych miejscach.
Niektérzy z nas majg je w swoich domach, inni
wykorzystujq je codziennie w pracy. Roboty moggqg
przybiera¢ rézne ksztatty i funkcje w zaleznosci od
okres$lonego  zastosowania. Czy  potraficie
wymieni¢ trzy roboty, z ktérymi ludzie majq

regularnie do czynienia w zyciu codziennym?

Istnieje o wiele wiecej robotéw, o ktérych prawdopodobnie nigdy wczesniej nawet nie
styszeliscie. Poszukajcie w Internecie przyktadéw trzech innych robotéw, ktére stuzg do

codziennego uzytku.

Z duzym prawdopodobienstwem bedziecie mieli regularnie do czynienia z robotami w
przysztym zyciu zawodowym lub osobistym, poniewaz sq one wykorzystywane przez
wiekszos¢ firm. Zazwyczaj wykonujg zadania, ktére sq powtarzalne, wymagajg duzej
doktadnosci lub ktére sq niebezpieczne dla ludzi. Naszym zadaniem podczas tej lekcji bedzie
zaprogramowanie robota, aby poruszat sie precyzyjnie tam, gdzie chcemy. Czy potraficie
wymienié trzy zawody lub firmy, w ktérych bardzo wazne jest, aby robot pracowat z duzg dozqg

precyzji?

2. Zapoznanie z mBotem2

mBot2 jest programowalnym robotem wyposazonym w rézne elementy, ktére pozwalajg mu
wychwytywaé sygnaty, wykonywad dziatania i komunikowaé sie z otoczeniem. Jest on
przeznaczony do nauki informatyki i technologii, w tym do demonstracji realnych,

praktycznych zastosowan robotdw.
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mBot2 moze by¢é programowany za pomocq oprogramowania mBlock. W mBlock
programowanie jest proste i polega na przecigganiu i uktadaniu blokéw koddéw. Jak zobaczycie
podczas tej lekcji, mBot2 moze by¢ zaprogramowany, aby poruszat sie przez labirynt z Waszqg
pomocg. mBot2 jest wyposazony w pare
specjalnych silnikdw, ktére rejestrujq obroét
osi, a tym samym predkos¢ i odlegtosé
przebytqg przez robota. Nazywane sg one
silnikami z enkoderem ze wzgledu na
wbudowany czujnik (enkoder). Ten typ
silnikdbw pozwala na kontrole okreslonych

parametréw, takich jak kgt obrotu i

predkosé. W kolejnych krokach dowiecie sie,
w jaki sposéb mozecie w praktyczny

sposdéb wykorzystacd te silniki.

2. Teoria i praktyka

(10 min.)

Krok 2: Teoria i praktyka
Krok ten sktada sie z dwéch czesci:

1. Zapoznanie z réznymi blokami kodéw wykorzystywanymi do programowania mBota?2.

2. Odtworzenie i przetestowanie kilku przyktadéw kodéw do sterowania mBotem?2.
1. Zapoznanie z réznymi blokami kodéw wykorzystywanymi do programowania mBota2
Jak juz wczeséniej wspominalis§my, roboty mogg by¢ wykorzystywane na wiele réznych

sposobdéw. Niektére z zadan przez nich wykonywanych wymagajg znacznego stopnia precyzji.

Zaczynajgc przygode z programowaniem mBot2, mozemy zauwazyé, ze -%ﬁ
mamy do dyspozycji wiele réznych blokéw kodu, ktérych mozemy uzy¢ do

wprawienia robota w ruch. Bloki te sg dostepne w mBlock 5 w kategorii mBot2
.Chassis" i sg zaznaczone na niebiesko. Chassis

Ponizej przedstawiono kilka przyktadéw blokéw kodu do wprawienia robota w ruch. Chociaz
niektére wyglgdajqg bardzo podobnie, sq odpowiedzialne za odmienne funkcje. Podczas tej
lekcji bedziemy pracowaé¢ w trybie Live. Przed rozpoczeciem nalezy upewnié sie, ze w
programie wybrany jest wtasciwy tryb. Réznice miedzy trybem Live a trybem Upload zostang

wyjasnione w lekcji 2.
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Blok kodu:

&% moves forward v at @ RPM for ° secs

Blok ten umozliwia poruszanie mBotem?2 do przodu, do tytu, w lewo i w prawo z okreslong
predkosciq obrotowq két i przez okreslony czas (w sekundach).

W ponizszym przyktadzie nasz mBot2 bedzie poruszat sie przez dwie sekundy z predkosciq
50 obrotéw na minute. Funkcja ta jest przydatna na przyktad przy popychaniu tadunku

przez robota.

when space v key pressed

&% moves forward v at @ RPM for ° secs

Blok kodu:

&b stop encoder motor all v

Za pomocq tego bloku kodu mozna wstrzymacé ruch robota. Jest on przydatny podczas fazy

testowania. Jesli program nie dziata zgodnie z oczekiwaniami, mozna uzy¢ go, aby robot
natychmiast sie zatrzymat.
Dla przyktadu, w ustawieniach mozemy wybraé, aby robot zatrzymywat sie po nacisnieciu

przycisku A na CyberPi. llustruje to ponizszy schemat.

0B when button A v pressed

&2 stop encoder motor all v

Blok kodu:

&0 turns  left » @ ° until done

Za pomocq tego bloku kodu mozna obréci¢ mBota2 o okreslong liczbe stopni w lewo lub w
prawo.

Przy zadanych ustawieniach z przypadku przedstawionego ponizej mBotem2 mozna
sterowaé za pomocgqg klawiszy strzatek. Po naciénieciu strzatki w prawo, mBot2 obréci sie o
Q0 stopni w prawo. Z kolei nacisniecie strzatki w lewo spowoduje obrét robota o 90 stopni w

lewo.
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when left arow v key pressed

o turns left » @ ° until done

when right arrow v key pressed

&% turns right v @ ° until done

Blok kodu:

&% moves forward v+ @[0P cm v until done

Za pomocqg tego bloku kodu mozna przesunqgé mBota2 do przodu lub do tytu o okresélong
odlegtosé.
Przy zadanych ustawieniach z przypadku przedstawionego ponizej mBot2 przesunie sie o

100 cm do przodu. Aby rozpoczgé ruch robota, nalezy przesunq¢ joystick CyberPi do gory.

0B when joystick pulledf v

&% moves forward v @[WP cm v until done

Blok kodu:

&% encoder motor EM1 ¥) rotates at @ RPM, encoder motor EM2 X) rotates at @ RPM

Silnikami mBota2 mozna réwniez sterowaé niezaleznie; w tym celu mozna wykorzystaé na

przyktad blok kodu przedstawiony ponize;j.

W tym przyktadzie, mBot2 bedzie poruszat sie po krzywej przez 3 sekundy, a nastepnie sie
zatrzyma. Zauwazcie, ze wartosc dla jednego z silnikdw jest ujemna; powodem jest fakt, ze
silniki sg zamontowane po przeciwlegtych stronach, wiec aby poruszaé¢ robotem w jednym
kierunku, jeden z silnikéw musi obraca¢ sie w przeciwng strone. Co by sie stato, gdyby oba

kota obracaty sie z predkoscig 40 RPM?
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0B when button B v pressed

&% encoder motor EM1 ¥) rotates at @ RPM, encoder motor EM2 *) rotates at (@) RPM

&% stop encoder motor all »

Blok kodu:

&% encoder motor (1) EM1 » ™) rotated angle (°)

Silniki w mBocie2 umozliwiajg pomiar predkoséci i obrotéw. Mierzona predkos¢ to predkosé
obrotowa w obrotach na minute RPM (360° = 1 obrét; w naukowej terminologii czesciej
wykorzystuje sie jednostke stopien na sekunde (1 RPM = 6° na sekunde)). W mBlock 5, po
zaznaczeniu pola obok tego bloku, bedziecie mogli odczyta¢ wartosci parametréow w czesci
ekranu nad pandq. W ponizszym przyktadzie wartosci obroté4w zmienione sq z powrotem na
zero, a mBot2 porusza sie do przodu przez jedng sekunde. Jakie wartosci wyswietlajqg sie po

rozpoczeciu ruchu przez robota?

OB when joystick middle pressed v

&% reset encoder motor all v X) rotated angle

&% moves forward v at @ RPM for o secs

2. Odtworzenie i przetestowanie kilku przyktadéw kodéw do sterowania mBotema2.
W ponizszej tabeli przedstawiono kilka par blokéw kodéw. Wyprdbujcie kazdg z nich, jeden
blok po drugim. Co sie dzieje z mBotem?2 po zastosowaniu danego bloku? Jakie sq rdznice

pomiedzy poszczegdlnymi blokami z kazdej pary?

Opcja 1 Opcja 2

&% moves forward v at @ RPM &% moves forward v at @ RPM for o secs

&b turns  left v @ ° until done

&b turnsleft v at @ RPM for o secs

—_—

&% moves forward v 100 cm * until done &% encoder motor EM1 ®) rotates at @ % power, encoder motor EM2 ) rotates at @ % power
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3. Rozwiqzywanie zadania
(25 min.)

Krok 3: Rozwiqzywanie zadania

Przechodzimy teraz do pracy z mBotem2. WeZcie kartke papieru i narysujcie labirynt, przez
ktéry mBot2 bedzie musiat przejechaé. Labirynt nie powinien by¢ zbyt skomplikowany. Przy
jego projektowaniu nalezy tez wzigé¢ pod uwage szerokos$é naszego robota. mBot2 nie musi
sam wyszukiwac¢ wtasciwej trasy. Musi jedynie przejecha¢ przez wstepnie zaprogramowang

trase. Potrzebujecie inspiracji? Ponizej znajdziecie przyktadowe rozwigzanie.

FINISH

Do wykonania zadania nalezy wykorzystaé¢ wiedze zdobytg w "Kroku 2" tej lekcji. Oczywiscie,

mozecie eksperymentowad z réznymi przyktadami programowania w mBlock5.

Przy wykonywaniu tego zadania warto jednak skorzysta¢ z ponizszego szczegdtowego planu

dla utatwienia.

Objasnienie

Krok 1: Co chcemy zrobi¢? e Jakg trasqg ma jecha¢ nasz mBot2?
e Zjakich czesci ma sie sktada¢ labirynt?
e Jak dtugie sq odlegtosci, ktére nasz robot musi

pokonaé?
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e Czy robot musi réwniez wykonywac¢ skrety? Jesli

tak, w ktdérg strone i o ile stopni?

Krok 2: Co nalezy przygotowadé: e (Czego bedziemy potrzebowad oprdcz naszego
mBota2?

Krok 3: Jakich blokéw kodéw e Jak bedzie sie poruszat nasz mBot2?

bedziemy potrzebowaé, aby e Jakich blokéw koddow uzyjemy?

wprawi¢ mBota2 w ruch? e Jak mozemy opisaé dziatanie naszego programu

(uzywajgc pseudokodu//jezyka naturalnego,
schematu blokowego lub UML)?

e Gdy potrzebujemy dodatkowych wyjasnien,
warto skonsultowac sie z kolegami,
nauczycielem lub poszukad informacji na ten
temat. Dla kazdego bloku kodu w mBlock

dostepna jest pomoc.

Krok 4: Testowanie i wdrazanie e Czy pierwsza wersja jest juz gotowa?
Przetestujmy jg! Podczas rundy testowej nalezy
spisa¢ aspekty rozwigzania wymagajqce
poprawy.

e Rozwigzanie nalezy usprawniaé, az mBot2

przejedzie przez labirynt bezbtednie.

Czy mBot2 przejechat przez labirynt bezbtednie? Jesli tak, co powiecie na dodatkowe
wyzwanie? Tym razem zaprojektujcie trudniejszy labirynt albo poproscie kolegdéw i kolezanki o

opracowanie dla Was trasy.

4, Podsumowanie

(5 min.)
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Krok 4: Podsumowanie
Czy udato Wam sie zaprogramowaé mBota?2, aby przejechat przez labirynt bezbtednie?
Podczas tej lekcji zapoznaliscie sie z réznymi robotami stosowanymi w zyciu codziennym i z
mBotem?2. Wiecie juz, jak sterowaé ruchem mBota?2 i jakich blokéw koddw nalezy uzy¢é w tym
celu.
Czas na krétkie podsumowanie. Zastandéwecie sie indywidualnie, a nastepnie przedyskutujcie w
grupie:

e Co Waszym zdaniem dobrze sie udato?

e Co nalezatoby poprawic?

o Ktore czesci tej lekcji byty dla Was tatwe, a ktére sprawiaty wiecej trudnosci?

e Ktdre aspekty warto by omdwié bardziej szczegdétowo?

e Kto mogtby Wam w tym pomdc?




