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SCENARIUSZ LEKCJI POKAZOWE)

opracowany w ramach projektu pt. ,,Szkota Cwiczert w gminie Barcin”.

Nr i obszar przedmiotowy Czesc VI Informatyka IV - VIII
Nazwa przedmiotu Informatyka

Poziom nauczania Klasy IV — VIII szkoty podstawowej
Liczba godzin lekcyjnych 2

Klasa \Y

Ll s iy = Sylwia Gwizdata, Michat Szaforz

ki/Autorow

Nazwy szkoty: Szkota Podstawowa nr 2 im. Jana Brzechwy w Barcinie
»Wprowadzenie do programu mBlock oraz podstawy

Temat lekcji: sterowania robotem mBot”.

L Wstep do scenariusza (wprowadzenie merytoryczne):

Przedstawiona ponizej lekcja ma na celu zaznajomienie ucznia z budowg oraz
mozliwosciami robota edukacyjnego na przyktadzie robota mBot 1.1. Uczent pozna m. in.
budowe, czujniki robota, sposéb napedu oraz zasade dziatania poszczegdlnych elementéw
robota.

Korzystajac z programu mBlock uczniowie zapoznajg sie z interfejsem Srodowiska
programistycznego, stuzgcego do nauki podstaw programowania, wykorzystujgcego
funkcjonalno$¢ jezyka Scratch. Poznajg elementy interfejsu mBlock (duszki, bloki, sekcje)
oraz podstawowe pojecia programistyczne (skrypt, program, algorytm, sterowanie, warunek,
petla). Na zakonczenie wykonujg zadanie: stworzenie prostego programu sterujgcego

ruchem robota.
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Z programu mBlock mozemy korzysta¢ na dwa sposoby. W wersji przeglgdarkowej na
stronie mBlock lub pobra¢ program na komputer i uzywaé bez zadnych ograniczen,
poniewaz oprogramowanie jest bezptfatne.
Ze wzgledu na praktyczny charakter dziatan uczniéw, lekcja bedzie przeprowadzona w
ramach strategii operacyjnej i rozpocznie sig krotkg prezentacjg na temat historii robotéw i
ich obecnych zastosowan (zatacznik 1). Nastepnie nauczyciel omawia budowe robota, po
czym nastgpi dyskusja na temat dziatania napedu i czujnikéw stosowanych w robocie wraz
z ich wtasciwosciami oraz gdzie mozna je znalez¢ w naszym otoczeniu lub gdzie mogtyby
znalez¢ zastosowanie. Tutaj takze uczniowie dowiedzg sie, jak mozna sterowac robotem.
Kolejnym elementem lekcji bedzie wprowadzenie uczniéw do programu mBlock, w ktérym
uczniowie bedg pracowaé na lekcji, wykonujgc program sterujgcy robotem. W tym
elemencie lekcji nauczyciel omawia elementy interfejsu i funkcjonalnosci programu.
Uczniowie, pracujac w grupach, wykorzystujg wszystkie swoje pomysty by osiggnac
cel, czyli wykonaé program sterujgcy robotem. Bedzie miato to wptyw na rozwdj
kompetencji osobistych, spotecznych i w zakresie uczenia sie. Poniewaz uczniowie dopiero
zaczynajg przygode z robotami i programem mBlock (pierwsza lekcja w programie), nie
przewiduje sie oceny sumujgcej projektdw uczniowskich. Zostanie zastosowana
samoocena, uczniowie sami bedg mieli mozliwos¢ wypowiedzenia sie na temat swojej

pracy, co im sie udato, a co nie, w kontekscie podanych kryteridw sukcesu.

Zagadnienie metodyczne stanowigce podstawe przygotowania lekc;ji / cele dla

praktykanta/mtodego nauczyciela w zakresie rozwijania kompetencji metodycznych

Obszar umiejetnosci metodycznych:
e doskonalenie umiejetnosci formutowania celéw ogdlnych, operacyjnych,
celéw w jezyku zrozumiatym dla ucznia, kryteridow sukcesu oraz wtasciwego doboru
metod i form pracy i doboru srodkéw dydaktycznych - zwrdcenie uwagi na spdjnosc
kryteridw sukcesu i metod pracy z celami lekc;ji,
e doskonalenie umiejetnosci udzielania informacji zwrotnej - spdjnos¢ I1Z z kryteriami
sukcesu,

e doskonalenie umiejetnosci organizacji procesu uczenia sie opartego na wspotpracy.
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Il Dziat programowy z podstawy programowej/zagadnienia programowe

Programowanie i rozwigzywanie problemdw z wykorzystaniem komputera i innych

urzadzen cyfrowych.

[\A Tresci nauczania/uczenia sie - wymagania szczegétowe z podstawy programowej

Il. Programowanie i rozwigzywanie probleméw z wykorzystaniem komputera i innych

urzadzen cyfrowych. Uczen:

1. projektuje, tworzy i testuje programy w procesie rozwigzywania problemadw.
W programach stosuje: instrukcje wejscia/wyjscia, wyrazenia arytmetyczne i logiczne,
instrukcje warunkowe, instrukcje iteracyjne, funkcje oraz zmienne i tablice. W
szczegolnosci programuje algorytmy z dziatu | pkt 2;

2. projektuje, tworzy i testuje oprogramowanie sterujgce robotem lub innym obiektem na
ekranie lub w rzeczywistosci;

IV Rozwijanie kompetencji spotecznych. Uczen:

1. bierze udziat w réznych formach wspétpracy, jak: programowanie w parach lub
w zespole, realizacja projektow, uczestnictwo w zorganizowanej grupie uczgcych sie,

projektuje, tworzy i prezentuje efekty wspdlnej pracy;

V. Cele ogolne lekcji (kierunki daien pedagogicznych w obszarze wiadomosci,

umiejetnosci, postaw)

Obszar wiedzy:

Obszar wiadomosci:

° poznanie przez ucznia budowy i zasady dziatania robota edukacyjnego;

° poznanie zasad pracy w programie do programowania mBlock;

Obszar umiejetnosci:

° doskonalenie umiejetnosci pracy z programami komputerowymi.

Obszar postaw:

° budowanie motywacji i odpowiedzialnosci ucznia za wtasny proces uczenia sie
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VL. Cele ucznia sformutowane, jako czynnosci / wymagania

Uczen potrafi:

e opisaé budowe robota mBot,

e wymieni¢ podstawowe elementy interfejsu programu mBlock,

® wie, z jakich czesci sktada sie robot mBot, zna pojecia: czujnik linii i czujnik odlegtosci,

e swobodnie porusza sie po srodowisku mBlock, wie, gdzie szuka¢ potrzebnych blokdw,

® wie, jak powinien wygladac¢ program sterujacy robotem,

® jest w stanie samodzielnie dobraé¢ parametry blokéw potrzebne do wprawienia w ruch
robota mBot (w dowolnym kierunku),

e potrafi stworzy¢ prosty program, za pomoca ktérego steruje ruchem robota mBot.

Il. Metody/techniki pracy z uczniami oraz wskazanie, jakie kompetencje kluczowe

uczniowie ksztattujg/doskonalg podczas lekcji:

* Metody praktyczne — pokaz, ¢wiczenia praktyczne, wizualizacja

Rozwijane kompetencje kluczowe:

eKompetencje cyfrowe - uczniowie poszukujg i gromadzga informacje, przetwarzajg i
tworzg dane przy pomocy programéw komputerowych.

W sktad kompetencji cyfrowych wchodza:

ekompetencje informatyczne — czyli umiejetnos¢ postugiwania sie komputerem i innymi
urzadzeniami elektronicznymi, korzystania z Internetu, aplikacji i oprogramowania;
kompetencje informacyjne polegajgce na umiejetnosci wyszukiwania informacji,
rozumienia jej, a takze selekcji i oceny krytycznej;

kompetencje funkcjonalne, czyli realne wykorzystanie powyzszych kompetencji w réznych
sferach codziennego zycia, takich jak finanse, praca i rozwdj zawodowy, utrzymywanie
relacji, zdrowie, hobby, zaangazowanie obywatelskie, zycie duchowe itd.

eKompetencje w zakresie przedsiebiorczosci - uczniowie podejmujg wiasne pomysty,
analizujg i oceniajg efekty swojej pracy.

eKompetencje w zakresie rozumienia i tworzenia informacji - wyrazajg wtasne mysli,
opinie w mowie i piSmie, interpretujg pojecia, fakty

w mowie i pi$mie, skutecznie komunikujg sie ze sobg i z nauczycielem.
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eKompetencje osobiste, spoteczne w zakresie uczenia sie - uczniowie samodzielnie
docierajg do informacji, zarzgdzajg sobg w czasie, czerpig z wiedzy i doswiadczenia
kolegdw, dzielg sie nabytg wiedzg i umiejetnosciami, oceniajg swojg prace, identyfikujg

swoje mocne strony.

lIl.  Srodki dydaktyczne (wykorzystane przez uczniéw oraz przez nauczyciela):

komputer (przenosny lub stacjonarny),

program mBlock (do pobrania ze strony: http://www.mblock.cc/download/),

roboty mBot (ztozone) — 3 ( jeden na grupe)
kable USB (po 1 dla kazdego robota),

projektor i laptop (w czesci teoretycznej).

IX. Przebieg lekcji

. Czesc wstepna:

Powitanie, sprawdzenie obecnosci, podanie tematu lekcji:

»Wprowadzenie do programu mBlock oraz podstawy sterowania robotem mBot”.

® Przedstawienie sposobu pracy na lekcji: praktyczne wprowadzenie do programu mBlock i
podstawy sterowania robotem mBot 1.1.

e Podanie celu lekcji w jezyku zrozumiatym dla ucznia:
Na dzisiejszych zajeciach poznamy budowe robota edukacyjnego, podstawowe elementy

programu mBlock oraz podstawy sterowania robotem edukacyjnym mBot 1.1.

e Wprowadzenie do historii i rozwoju robotéw: krdtka prezentacja nauczyciela i odwotanie sie

do wiedzy uczniéw (Zatacznik nr 1 prezentacja , Historia robotéw”).
Pytanie kluczowe:
»W jakich dziedzinach zycia spotykamy dzisiaj roboty?”

Il Czesc witasciwa.

1. Nauczyciel przedstawia budowe robota, omawiajgc poszczegdlne jego podzespoty.

1) mBot jest robotem mobilnym, co oznacza, ze jego podstawowa funkcjg jest

przemieszczanie sie. W wersji podstawowe] porusza sie na kofach. Kota napedzane s3
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2)

przez silniki elektryczne pradu statego, przekazujace naped za posrednictwem
przektadni. Z przodu robota jest trzecie kétko umozliwiajgce robotowi zachowanie
rownowagi. Tutaj mozemy zadac¢ uczniom pytania dotyczace sposobu napedu robota:
,Czy wiecie, w jaki sposdb pracujg dwa oddzielne silniki, aby robot poruszat sie do
przodu?” ,Z jakimi pojazdami kojarzy Wam sie taki sposdb poruszania sie?”

Po zapoznaniu ucznidw z zasadami dziatania czujnikdw stosowanych w robocie,

nauczyciel zadaje pytanie: “W jakiej dziedzinie taki czujnik moze znalez¢ zastosowanie?”

Tutaj szukamy odpowiedzi na pytania:

“Gdzie stosowane sg czujniki odlegtosci?”

Sonary, czujniki parkowania

“Czy rodzaj czujnika odlegtosci wystepuje w naturze?”

Wieloryby, delfiny, nietoperze

2. Sterowanie robotem.

Nauczyciel pokazuje uczniom dziatanie programu domysinego robota, ktéry obejmuje

dziatanie sonaru, czujnika linii i sterowanie za pomoca pilota i telefonu lub tabletu. Po tym

pokazie uczniowie prébujg swoich sit w sterowaniu robotem za pomoca pilota, telefonu lub

tableta.

2. Wprowadzenie do programu mBlock:

1)

2)

Nauczyciel udziela szczegdtowej instrukcji dotyczacej interfejsu programu mBlock i
postugiwaniu sie jego narzedziami.
Uczniowie dostajg pare minut czasu na zaznajomienie sie z programem (ok. 10 min),

nastepnie nauczyciel demonstruje prosty program sterujgcy robotem, ktéry nastepnie
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uczniowie wykonuja i zapisujg na dysku komputera.
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Po krétkim instruktazu, uczniowie podtaczajg robota do komputera przez kabel USB, taduja
program do pamieci urzadzenia i sprawdzajg dziatanie programu. Zadanie polega na
wprowadzeniu wiasnych zmian do programu i zainstalowaniu go w robocie. Mozna tutaj
zmodyfikowaé program, dodajgc swoje polecenia lub wykonaé wtasny. Po zatadowaniu
programu do pamieci robota, uczniowie sprawdzajg jego dziatanie i nanoszg ewentualne
poprawki.

Po zakonczeniu pracy z programem, uczniowie starajg sie podsumowac swojg prace: co

im sie udato, co by jeszcze mogli poprawi¢, z czym mieli najwiekszy problem.

* Poszukanie odpowiedzi na zadane na wstepie pytanie kluczowe:
»W jakich dziedzinach zycia spotykamy dzisiaj roboty?”
Uczniowie podajg swoje propozycje wykorzystania robotéw otaczajgcej nas rzeczywistosci

- przemyst,

- rolnictwo,

- medycyna,

- roboty w stuzbie prawa,

- roboty zwiadowcy,

- gospodarstwo domowe,
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- transport,
- hauka,
- rozrywka.

ll. Czes¢ koncowa

® Podsumowanie lekgcji:
Czego sie dzi$ nauczyliSmy? Co sprawito najwiekszg trudnosé?

Czy rozumiem proces programowania robota?

* Samoocena: nauczyciel odwotuje sie do celow lekcji, zadaniem ucznidéw jest okreslenie stopnia

osiggniecia zatozonego celu w skali od 1-6.

Po zakonczonej lekcji uczniowie:

Bedg rozumied:

e zasady programowania robota edukacyjnego,

e zasady dziatania czujnikdw robota.

Beda potrafili:

* postugiwac sie programem mBlock,

e podtaczyc¢ robota do komputera i wgra¢ program do pamieci urzadzenia,
* oceni¢ swojg prace,

e wspoétpracowad i komunikowac sie z kolegami.

Nauczg sie:

e podstawowej obstugi i programowania robota edukacyjnego.

X. Literatura (w tym Zrédta elektroniczne):

Krétka historia robotow, https://ichi.pro/pl/krotka-historia-robotow-128484531967201,
(dostep 29.03.2022)

Historia robotyki, (2016), https://ciekawe.org/2016/07/11/historia-robotyki/, (dostep
28.03.2022)

Robot, https://pl.wikipedia.org/wiki/Robot, (dostep 29.03.2022)
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Dr Robot - poczatki medycznej robotyki, https://mlodytechnik.pl/technika/28780-dr-

robot-poczatki-medycznej-robotyki, (dostep 29.03.2022)

Roboty przemystowe, https://mlodytechnik.pl/eksperymenty-i-zadania-

szkolne/wynalazczosc/30443-roboty-przemyslowe, (dostep 30.03.2022)

Roboty humanoidalne - dlaczego tak trudno je budowac. Gatunek Robo Sapiens,

https://mlodytechnik.pl/technika/29647-roboty-humanoidalne-dlaczego-tak-trudno-je-

budowac-gatunek-robo-sapiens, (dostep 30.03.2022)

Forbes, Robonaut 2 leci w kosmos, (2010), https://www.forbes.pl/technologie/robonaut-

2-leci-w-kosmos/5bzx2qp, (dostep 30.03.2022)

Zataczniki do scenariusza (np. karty pracy, zestawy ¢wiczen dla uczniéw, teksty

zrodtowe, ilustracje):
1. Zatacznik nr 1:
Scenariusz prezentacji - “Historia robotow”

1. Cotojestrobot?

Robot — maszyna, w szczegdlnosci system komputerowy, w ktédrym program steruje
peryferiami w celu wykonania okreslonego zadania. Wedtug oryginalnego znaczenia
terminu, robot jest kontrolowany przez sztuczng inteligencje (lub wrecz z nig tozsamy), przy
czym obecnie to pojecie uzywane jest takze dla urzgdzen kontrolowanych przez algorytmy

lub cztowieka.

2. Archytas z Tarentu (ok. 420 p.n.e.) tworzy model gotebia, ktéry byt w stanie latad.
Wynalazek zapewnit grekowi tytut ojca mechaniki — jego gofgb moze by¢ traktowany
réwniez, jako pierwszy model samolotu.

Ismail al-Jazari (Arab, 1150-1220), autor pierwszego podrecznika na ten temat, wydanego
w 1206 r., pt. ,Ksiega wiedzy o pomystowych urzadzeniach mechanicznych” jest

wymieniany, jako ojciec dzisiejszej robotyki. Zbudowat 16dz, ktéra ptywata po jeziorze i
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zabawiata gosci patacu melodig ,, wygrywang” przez 4 manekiny na bebnach, flecie oraz
harfie. Mechanizm ten byt napedzany przez wyptywajgcy ze zbiornika wode, obracajaca
wat, na ktérym natozone byty kota zebate oddziatujgce na ,rece” figurek z instrumentami.
Urzadzenie programowato sie przez zmiane potozenia két zebatych na wale, (czyli w ten
sam sposéb jak to sie robito przy obrabiarkach konwencjonalnych jeszcze 20 lat temu),
czym mozna byto zmienia¢ melodie wygrywang przez statek.
3. Leonardo da Vinci, opracowat réwniez plan mechanicznego cztowieka (1495). Projekt byt
robotem — zotnierzem, ktéry potrafit sta¢, siadaé, podnies¢ przytbice i poruszac rekami. Caty
mechanizm oparty byt na systemie rolek i sznurkéw i jak gtosi opis zotnierz ubrany byt w
niemiecko-witoskg zbroje. Notatnik z projektem robota zostat odkryty dopiero w 1950 roku.
Zrekonstruowana maszyna okazata sie by¢ w petni funkcjonalna.
W 1773 Pierre i Henry Louis Jaquet-Droz wynajdujg pierwszy automat, ktéry mogt pisac.
Wkrétce potem budujg kolejne urzadzenie, ktéry rysuje portret kréla Ludwika XV.
4, Wkrotce potem po raz pierwszy zostato uzyte pojecie ,robot”. Stowo robot pochodzi od
stowianskiego stowa robota, oznaczajgcego ciezkg prace, wysitek. Zaproponowat je czeski
pisarz science-fiction Karel Capek w swojej sztuce R.U.R., (Rossum’s Universal Robots)
napisanej w 1921 roku.
5. W 1937 roku swiatu zostaje przedstawiony Elektro — robot humanoid zbudowany przez
amerykanska firme Westinghouse Electric Corporation. Robot wazgcy 120 kg potrafit
chodzi¢ na komende, pali¢ papierosy, poruszac gtowg, rekami oraz ... nadmuchiwac balony.
W 1939 roku prezentowany byt na Swiatowych Targach w Nowym Jorku, w kolejnym roku

dodano mu towarzysza — psa Sparko, ktory potrafit szczeka¢, biegac i ,,prosic”.

6. Pierwsze autonomiczne roboty zostaty skonstruowane dopiero w 1948 r. przez W.G.
Waltera (Amerykanin, 1910-1977) i nosity imiona Elmer i Elsie. Byly to mechanizmy
wyposazone w liczne czujniki, przypominajace ksztattem Zzdétwie poruszajgce sie po
podfodze i potrafigce samodzielnie odnalez¢ stacje tadowania, gdy poziom ich zasilania byt

bliski wyczerpaniu, co mozemy zobaczy¢ na zdjeciu obok.

7. Roboty przemystowe
Poczatek historii robotéw przemystowych, datuje sie na rok 1959, kiedy to skonstruowany

zostat robot nazwany Unimate. Dwa lata pdiniej zostat on zainstalowany na linii

10
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montazowej w zaktadzie General Motors Inland Fisher Guide, w stanie New Jersey, stajgc
sie pierwszym, produkowanym seryjnie, pracujgcym robotem przemystowym. W 1969 r.
Victor Scheinman opracowat pierwsze ramie robota zasilane elektrycznie, sterowane
komputerowo. Rozwigzanie staje sie standardem.
8. Gdzie cztowiek nie moze....
1994 Dante |l zbiera prébki z wulkanu.
1995 r. na Marsie lgduje sonda Pathfinder i tazik Sojourner
1995 r. pierwszy robot uzyty w walce MQ-1 Predator
9. Roboty medyczne. Przyktadem robota chirurgicznego jest da Vinci. Roboty da Vinci sg
uzywane w szpitalach na catym swiecie. W 2012 przeprowadzono przy jego pomocy
okoto 200 000 operacji.
10. Gastronomia.

W restauracji Creator w San Francisco zjemy hamburgera zrobionego przez robota, bez
zadnej interwencji cztowieka. Niezwykta burger-maszyna zajmuje sie wszystkim - od
krojenia butek po dodawanie miesa i przypraw, a wszystko to w skomplikowanym
procesie, ktory jest spektaklem sam w sobie.

W Chennai w Indiach otwarto pierwszg restauracje Robot Theme, w ktérym obstuga
zajmujg sie przyjemnie wygladajgce roboty.

11. Roboty humanoidalne. ASIMO 2002, Robonaut 2, Atlas 2013,

12. Roboty w gospodarstwie domowym. Roboty sprzgtajgce i koszgce. Definicje robota
spetniajg takze zmywarki czy pralki automatyczne, ale ,robot kuchenny” juz nie. Jest on
raczej nie programowalnym mechanicznym manipulatorem.

13. Roboty w filmie. Gwiezdne wojny (1977) C-3PO | R2D2, Transformers, Wall-E itp.
2. Zatacznik nr 2:
Materiaty dla ucznia — budowa robota i interfejs programu mBlock
Energie do silnikow dostarczajg cztery akumulatory o rozmiarze AA umieszczone w
pojemniku z tytu robota. Na samej gdérze robota umieszczony zostat sterownik, czyli mdzg i
serce robota. Jest to miniaturowy komputer wykonujgcy programy, ktore przygotujemy dla

naszego robota. Z tytu sterownika jest gniazdo zasilania, z lewej strony od tytu wyfacznik,

nastepnie dwa gniazda podtgczenia silnikdw oraz dwa nastepne gniazda do podtgczania
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urzadzen zewnetrznych jak na przyktad czujnikdw zamontowanych na robocie. Po prawej
stronie mamy kolejne dwa gniazda do urzadzen zewnetrznych, gniazdo USB, przez ktére
tadujemy programy do naszego robota oraz klawisz RESET powodujgcy restart
mikrokomputera. Z przodu pod obudowg mamy jeszcze pare interesujgcych czujnikdw. Mamy
tutaj dwie diody, ktérych kolor, jasnos¢ oraz czas Swiecenia mozemy regulowac programem,
dalej gtosnik, dzieki ktéremu robot moze wydawac dzwieki. Nastepnie widzimy nadajnik i
odbiornik podczerwieni, dzieki ktéremu mozliwa jest komunikacja z innymi robotami oraz
reagowanie na polecenia wydawane pilotem. Dalej wbudowany jest czujnik natezenia swiatta
oraz przycisk, ktéorym mozemy uruchamiad rézne funkcje robota. Ostatnim elementem robota
jest modut komunikacji radiowej uzywany do taczenia sie z komputerem lub z urzgdzeniami

mobilnymi z telefonami lub z tabletami.

Czujnik linii jest zamontowany z przodu robota sktada sie z dwdch niezaleznych czujnikow
lewego i prawego. Kazdy z czujnikdow sktada sie z odbiornika i nadajnika. Nadajnik emituje
wigzke promieniowania podczerwonego, a odbiornik odbiera promieniowanie odbite od
najblizszego obiektu. Zasieg dziatania to okoto 1 cm. Dzieki temu, ze jasne i ciemne
przedmioty w réznym stopniu odbijajg $wiatto i promieniowanie podczerwone, czujnik
doskonale nadaje sie do wykrywania kontrastowych linii na podtozu. Stad tez jego nazwa

»czujnik linii.

Czujnik odlegtosci:

Ultradzwiekowy czujnik odlegtosci stanowi standardowe wyposazenie robota mBot.
Wykorzystywany jest do wykrywania obiektéw i pomiaru odlegtosci od nich. Zasieg dziatania
czujnika to 400 cm.

Aby robot wykryt przeszkode, musi by¢ ona tak ustawiona, by dzwiek odbity od przeszkody
mogt wrdci¢ do odbiornika. W przeciwnym przypadku robot nie wykryje przeszkody. Pole
widzenia sonaru ma ksztatt stozka o kacie okoto 30 stopni. Jezeli robot ma wyszukiwac
przedmioty, to najlepiej jest uzywac przedmiotéw w ksztatcie walca. Najlepiej uzy¢ butelek
lub puszek. Robot widzi je tak samo z kazdej strony i mamy gwarancje, ze echo powréci do

robota, umozliwiajgc prawidtowy pomiar.
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Sterowanie robotem.

Robotem mozemy sterowaé na kilka sposobdw. Podstawowym jest wgranie do
mikroprocesora programu, ktéry jest przez robota wykonywany. Korzystajgc z odbiornika
Bluetooth, mozemy mBotem sterowac za pomoca klawiatury komputera lub telefonem czy

tabletem. Ostatnim sposobem jest sterowanie za pomocg pilota podczerwieni.

Program mBlock.

Z programu mBlock mozemy korzysta¢ na dwa sposoby: w wersji przeglagdarkowej lub
pobra¢ program na komputer, co wydaje sie wygodniejszg opcjg. Program oparty jest na
znanym uczniom jezyku Scratch. Mozliwosci programu mBlock sg znacznie szersze niz
programu Scratch. Mozemy nie tylko tworzy¢ gry i animacje z bloczkow, ale tez programowac
roboty, tworzy¢ projekty wykorzystujgce funkcje sztucznej inteligencji i Internetu Rzeczy oraz

uczyc¢ sie bardziej zaawansowanych jezykdw programowania takich jak Python czy C.

Program jest catkowicie zgodny z programem Scratch 3.0. Oznacza to, ze wszystkie
projekty wykonane w Scratchu beda sie otwieraty bez problemu. Zawiera wiekszg ilos¢
rozszerzen m. in mozliwos¢ programowania scratchowych duszkédw w jezyku Python. Program
na podstawie utozonych bloczkéw generuje kod w jezyku Python lub Arduino C. Bardzo
pomaga to na etapie przejscia od programowania blokowego do programowania w bardziej
zaawansowanych jezykach kodowanych tekstowo. Poniewaz oprogramowanie mBlock jest
catkowicie bezptatne, po pobraniu mozna go uzywac bez ogranicze. Program pobieramy ze

strony https://mblock.makeblock.com/en-us/

Z lewej strony obszaru znajduje sie okno stuzgce do wstawiania elementéw graficznych,
(czyli znanych ze Srodowiska Scratch ,, duszkéw”) i animowanie ich za pomoca skryptéw. W
gornej czesci scena dla ,,duszka”, w dolnej obszar, gdzie wybieramy urzgdzenie, z ktérym
bedziemy wspétpracowaé, postaci tto. O ile elementy znajdujgce sie w oknie postaci sg znane
z programu Scratch, to w zaktadce urzgdzenia mamy elementy, ktére nauczyciel musi uczniom
zademonstrowac. Po kliknieciu w zaktadke ,,urzgdzenia” po prawej stronie okienka pojawia

sie modut stuzacy do faczenia sie z naszym robotem. Na poczatku widzimy przyciski:
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przetgcznik trybu i potgczenie. Po podtaczeniu naszego robota i kliknieciu w przycisk POLACZ
pojawiajg sie przyciski:

WYSLIJ — wysyta program zapisany na dysku do pamieci robota;
ROZtACZ —roztgcza potaczenie;
USTAWIENIA — tutaj aktualizujemy oprogramowanie robota.

W czesci sSrodkowe] ekranu znajduje sie sekcja z kategoriami blokéw stuzgcych do tworzenia

skryptow. Na dzisiejszej lekcji bedziemy korzystaé z nastepujacych kategorii blokéw:

Wyswietlanie — polecenia tutaj sie znajdujgce odpowiadajg za wyswietlanie obrazéw, tekstéow

i in. na ekranie LED robota;
Sygnalizacja — tutaj ustawiamy sygnaty swietlne i dZzwiekowe;
Ruch — te bloki odpowiadajg za ustawienia sposobu poruszania sieg;

Zdarzenia — bloki z tej kategorii stuzg do programowania skryptow, ktdre reagujg na okre$lone

dziatania uzytkownika;

Kontrola — te bloki pozwalajg sterowac programem, na przyktad dodawac do skryptu warunek,

petle albo opdzinia¢ wykonanie skryptu.

podpis Autora/-ki / Autorow
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