Cyfrowa Pracownia Scenariusz lekgji

SCENARIUSZ LEKC]I

Projekt zespotowy robota
wykonujacego zadanie

Robotyka Klasy VIl i VI 45 minut Lekcja otwarta

Zespot rozbija zadanie transportowe na etapy, dzieli role, buduje i programuje
robota oraz przechodzi trase testowg, zapisujac wyniki kolejnych préb.

] Czego uczy ta lekcja

Rozbicie zadania na etapy i podziat rél

Umiesz zamieni¢ jedno duze zadanie w liste krétkich etapdéw i wiesz, kto w zespole za
ktéry etap odpowiada.

Testowanie i poprawianie programu robota

Potrafisz zapisa¢ wynik préby, zmieni¢ jedng rzecz w programie lub konstrukcji i
sprawdzi¢, czy zmiana pomogta.

| Potrzebny sprzet

zestawy robotyczne z silnikami i czujnikami, na przyktad LEGO SPIKE Prime lub inny zestaw
z programowaniem blokowym, jeden zestaw na zesp6t trzyosobowy, laptopy szkolne z
aplikacjg lub wersjg przegladarkowga zestawu, tasma malarska do wyznaczenia trasy na
podtodze, kartonowe pudetko lub klocek jako tadunek, miarka i stoper

I Podstawa programowa
Informatyka, Szkota podstawowa, klasy VIl i VIII

Cele ksztatcenia, wymagania ogdlne

® |l. Programowanie i rozwigzywanie problemdéw z wykorzystaniem komputera oraz innych
urzgdzen cyfrowych: uktadanie i programowanie algorytméw, organizowanie,
wyszukiwanie i udostepnianie informacji, postugiwanie sie aplikacjami komputerowymi.

e |V. Rozwijanie kompetencji spotecznych, takich jak komunikacja i wspétpraca w grupie,
w tym w srodowiskach wirtualnych, udziat w projektach zespotowych oraz zarzadzanie
projektami.

cyfrowapracownia.pl, Projekt zespotowy robota wykonujgcego zadanie Stronalz7



Cyfrowa Pracownia Scenariusz lekgji

Tresci nauczania, wymagania szczegotowe

I1.2. steruje robotem lub innym obiektem na ekranie; (Uwaga na brzmienie. Wersja z
2024 r. (Dz.U. 2024 poz. 996) méwi wytgcznie "steruje robotem Iub innym obiektem na
ekranie". Pierwotne brzmienie z 2017 r. brzmiato "projektuje, tworzy i testuje
oprogramowanie sterujgce robotem lub innym obiektem na ekranie lub w
rzeczywistosci" i zostato skrécone. Lekcja z robotem fizycznym miesci sie w tym punkcie
co do sterowania robotem, ale odwotanie do "w rzeczywistosci" nie ma juz oparcia w
obowigzujgcym tekscie.)

IV.1. bierze udziat w réznych formach wspoétpracy, jak: programowanie w parach lub w
zespole, realizacja projektéw, uczestnictwo w zorganizowanej grupie uczgcych sie,
projektuje, tworzy i prezentuje efekty wspdlnej pracy; (Petne pokrycie watku pracy
zespotowej, podziatu rél i prezentacji efektéw wspdlnej pracy.)

II.1. projektuje, tworzy i testuje programy w procesie rozwigzywania probleméw. 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; (Podstawa dla programowania
robota: instrukcje warunkowe i iteracyjne, zmienne, testowanie programu w procesie
rozwigzywania problemu.)

Podstawa prawna: Rozporzgdzenie Ministra Edukacji Narodowej z dnia 14 lutego 2017 r. w sprawie podstawy
programowej wychowania przedszkolnego oraz podstawy programowej ksztatcenia ogdlnego dla szkoty
podstawowej, w tym dla uczniéw z niepetnosprawnoscia intelektualng w stopniu umiarkowanym lub znacznym,
ksztatcenia ogdlnego dla branzowej szkoty | stopnia, ksztatcenia ogdlnego dla szkoty specjalnej przysposabiajacej
do pracy oraz ksztatcenia ogdlnego dla szkoty policealnej, Dz.U. 2017 poz. 356.

Brzmienie: Zatgcznik nr 2 do Dz.U. 2017 poz. 356 w brzmieniu nadanym przez Dz.U. 2024 poz. 996, czes¢ KLASY
VILi VI

| Lista kontrolna przed lekcja

Do odhaczenia dzieh wczesniej i 10 minut przed dzwonkiem.

O

O

Dzieh wczesniej: natadujcie huby lub baterie wszystkich zestawdw i sprawdzZcie, ze
kazdy zestaw ma dwa silniki, kota i kilka ptaskich elementéw na scianke do zgarniania
tadunku.

Dzieh wczesniej: uruchomcie na jednym laptopie szkolnym aplikacje zestawu (dla
LEGO SPIKE Prime aplikacja SPIKE, bezptatna) i potgczcie sie z hubem, zeby sprawdzi¢,
ze parowanie dziata bez logowania ucznia.

Dzieh wczesniej: wydrukujcie karte pracy, jedna na zespét, plus dwie zapasowe, w
wersji czarno biatej, bo zadne polecenie nie opiera sie na kolorze.

Dzieh wczesniej: przygotujcie tadunek dla kazdego zespotu, na przyktad mate
kartonowe pudetko albo duzy klocek, taki sam dla wszystkich.

10 minut przed lekcja: wyklejcie trase tasma malarskg, jeden prosty odcinek okoto 60
centymetréow, jeden skret i drugi odcinek, ze strefg startu i mety wyraznie oznaczong
napisem na kartce.
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(J 10 minut przed lekcja: potdzcie przy kazdym stanowisku miarke i stoper (moze by¢
telefon nauczyciela lub stoper w laptopie), bo zadanie 3 z karty pracy wymaga
pomiaru.

10 minut przed lekcja: zapiszcie na tablicy liste szeSciu etapdéw z etapu Pokaz i zasade
.jedna zmiana, jedna préba, jeden zapis”, zeby wisiaty przez catg lekcje.

() Tuz przed lekcja: prze¢wiczcie sami pomiar drogi na jeden obrét na jednym zestawie i
zapiszcie wynik, zeby méc poréwnac go z wynikami zespotdw.

| Rozgrzewka na start

BEZ SPRZETU, 3 MIN

Powiedzcie uczniom: macie przenies¢ kubek z jednego konca tawki na drugi, ale wolno
Wam uzywac tylko polecen wypowiedzianych do kolegi, ktéry wykonuje doktadnie to,
co ustyszy, i niczego sie nie domysla. Jedna para pokazuje przed klasa, reszta liczy, po
ilu poleceniach kubek dojechat i przy ktérym poleceniu co$ poszto nie tak.

Czego sie spodziewad: Uczniowie zauwazajg, ze polecenie , przenies$ kubek” nie
wystarcza i trzeba je rozbi¢ na mate kroki: siegnij, chwy¢, unies, przesun o tyle a tyle,
postaw. Padnie tez uwaga, ze wykonawca zrobit co$ nie tak, bo polecenie byto
niejednoznaczne. To jest wejscie do listy etapdéw i do zasady jednej zmiany naraz.

| Przebieg lekcji
Pie¢ etapdw, razem 45 minut.

Wejscie, 5 min

1 Nauczyciel pokazuje trase wyklejong tasmga na podtodze i stawia zadanie: robot
ma zabrac tadunek ze strefy startu, przejechac trase i zostawic¢ tadunek w strefie
mety, bez dotykania rekg po starcie. Ogtasza kryteria oceny: dziatajgce etapy,
takze bez petnej trasy, trzy préby zapisane w karcie oraz przejazd, ktéry da sie
powtorzy¢. Zespoty dobierajg sie w trojki i przydzielajg role: konstruktor,
programista, tester (osoba od testéw i zapisu wynikéw).

> Pokaz, 10 min

Nauczyciel pokazuje przy jednym stanowisku trzy rzeczy. Po pierwsze, rozbicie
zadania na etapy zapisane na tablicy: dojedz do tadunku, chwy¢ lub zgarnij
tadunek, przejedz odcinek, skre¢, dojedZ do mety, zostaw tadunek. Po drugie,
minimalny program z dwéch blokéw ruchu (jedz do przodu o zadang liczbe
obrotéw, zatrzymaj sie) i pomiar miarka, ile centymetréw robot przejezdza na
jeden obrét silnika, bo bez tej liczby zespoty beda zgadywad. Po trzecie, zasade
pracy: jedna zmiana, jedna préba, jeden zapis. Zapowiada, ze zespét, ktdéry zmieni
naraz konstrukcje i program, nie bedzie wiedziat, co zadziatato.

cyfrowapracownia.pl, Projekt zespotowy robota wykonujgcego zadanie Strona3z7



Cyfrowa Pracownia Scenariusz lekgji

Praca uczniéw, 20 min

Zespoty pracujg przy stanowiskach. Najpierw zapisujg w karcie pracy liste etapdw i
przydziat rél, dopiero potem siegajg po klocki. Budujg cze$¢ chwytajgca lub
Zzgarniajaca, programujg przejazd pierwszego etapu i testujg go osobno, zanim
przejda do kolejnego. Kazda préba trafia do tabeli: numer préby, co zmieniono,
wynik. Nauczyciel chodzi miedzy stanowiskami i pilnuje dwéch rzeczy: zeby
zespoty nie prébowaty uruchomic catej trasy przed przetestowaniem pierwszego
etapu i zeby osoba od testéw faktycznie zapisywata wyniki, a nie przejmowata
klawiatury. Jesli zespét utknie na chwytaku, nauczyciel przypomina, ze zgarnianie
tadunku Scianka jest dozwolone.

Sprawdzenie, 5 min

Dwa zespoty pokazujg przejazd na trasie, pozostate obserwujg. Nauczyciel pyta
kazdy z pokazujacych zespotéw o jednga rzecz: ktéra zmiana miedzy prébami data
najwieksza poprawe. Jesli wybrany zespét nie zdgzyt z petng trasa, pokazuje
dziatajacy pierwszy etap i méwi, co zmienit miedzy prébami, bo w tej lekcji liczy
sie takze etap ukonczony. Pozostate zespoty oddajg karty pracy z tabelg préb, na
jej podstawie nauczyciel ocenia ich wynik.

Podsumowanie, 5 min

Nauczyciel zbiera od zespotéw po jednym zdaniu o tym, co zrobiliby inaczej, gdyby
zaczynali od nowa. Nazywa dwa wnioski: zadanie rozbite na etapy da sie testowac
po kawatku, a program zmieniany w jednym miejscu naraz daje wiedze, czego
zmieniany w pieciu miejscach nie daje. Zapowiada, ze nastepna lekcja dotyczy
czujnikéw i kalibracji, czyli tego, dlaczego ten sam program raz dziata, a raz nie.

| Do powiedzenia na gtos
»~Zanim dotkniecie klockéw, zapiszcie etapy. Zespét, ktéry zaczyna od budowania,

buduje zwykle nie to, co trzeba.”

JJestujemy pierwszy etap osobno. Cata trasa naraz nie powie Wam, gdzie jest btad.”

co pomogto.”

»Nieukonczona trasa z trzema opisanymi prébami jest lepszym wynikiem niz przejazd,

‘ »Jedna zmiana, jedna préba, jeden zapis. Dwie zmiany naraz i przestajecie wiedziec,
‘ ktérego nikt nie potrafi wyjasnic.”
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| Typowe btedy uczniéw i co z nimi zrobic

Zespot zaczyna od budowania efektownej konstrukcji, zanim ustali etapy zadania.
Wymagajcie wypetnienia listy etapéw przed wydaniem zestawu.

Zespot programuje catg trase naraz i nie potrafi wskaza¢, gdzie robot sie gubi.
Zatrzymaijcie ich i kazcie uruchomi¢ sam pierwszy etap.

Uczniowie ustawiajg ruch na czas zamiast na obroty silnika, przez co wynik zmienia sie
wraz z poziomem natadowania baterii. Pokazcie wersje z obrotami i zmierzcie droge na
jeden obroét.

Jeden uczen przejmuje laptop i pracuje sam, a dwdch patrzy. Egzekwujcie role z karty
pracy i zmiencie osobe przy klawiaturze po pierwszej prébie.

Zespot zmienia naraz konstrukcje chwytaka i parametry programu, wiec nie wie, co dato
poprawe. Przypomnijcie zasade jednej zmiany i kazcie cofna¢ jedna z nich.

Warianty lekcji

Bez sprzetu i internetu

Zespoty planujg robota na papierze i przechodzg trase same. Jeden uczen jest
robotem i wykonuje wytgcznie polecenia zapisane wczesniej na kartce, bez
improwizacji, drugi czyta polecenia, trzeci zapisuje, w ktérym kroku trasa sie
rozjezdza. Zespoét poprawia liste polecen i prébuje ponownie, zapisujac trzy préby.
Cwiczenie uczy dokfadnie tej samej rzeczy co wersja ze sprzetem: zadanie rozbite na
etapy oraz jedna zmiana na jedng prébe.

Dla szybszych uczniow

Zespot doktada do zadania warunek: po dowiezieniu tadunku robot ma wréci¢ do
strefy startu bez ponownego uruchamiania programu przez cztowieka. Dodatkowo
zespot zapisuje, ile sekund zajmuje petny przejazd, i prébuje skréci¢ ten czas o co
najmniej pigtg czes¢, nie tracac pewnosci dziatania. Kazda préba skrécenia czasu
trafia do tabeli jako osobny wiersz.

Przy trudnosciach

Uczen pracuje na skréconej trasie z jednym prostym odcinkiem i jednym skretem, bez
czesci chwytajacej, a tadunek jedynie popycha. Liste etapdéw dostaje gotowg i tylko
przydziela do niej role oraz zapisuje wyniki dwéch préb zamiast trzech.
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| Kryteria oceny

Scenariusz lekcji

Trzy poziomy dla kazdej umiejetnosci. Opis méwi, co uczen pokazuje, a nie ile punktéw dostaje.

UMIEJETNOSC

Rozbicie zadania
na etapy i
podziat rél

Testowanie i
poprawianie
programu robota

PODSTAWOWY

Uczeh z pomoca
nauczyciela rozpisuje
zadanie na co najmniej
trzy etapy w kolejnosci
wykonania i wpisuje w
karte trzy role z
imionami.

Uczen zapisuje w tabeli
co najmniej dwie préoby
Z numerem, zmiang i
wynikiem oraz
zmierzyt droge robota
na jeden obrét silnika.

] Pytania do dyskus;ji

DOBRY

Uczeh samodzielnie
rozpisuje zadanie na
etapy, z ktérych kazdy
da sie uruchomi¢
osobno, przypisuje do
rél konkretne etapy i
zapisuje zmiane rdl,
jesli nastapita.

Uczen zapisuje trzy
proby, przed kazda
zmienia dokfadnie
jedng rzecz, opisuje
wynik liczbg i wskazuje
prébe z najwieksza
poprawa.

BARDZO DOBRY

Uczenh dodatkowo przy
kazdym etapie umie
powiedzie¢, po czym
pozna, ze etap sie
udat, a gdy etap nie
wychodzi, rozbija go na
mniejsze zamiast
zgadywad.

Uczen dodatkowo
uzywa drogi na jeden
obrét do przeliczenia
odcinkéw, a gdy robot
jedzie krzywo lub za
krétko mimo
poprawnego
programu, sprawdza
najpierw konstrukcje i
potrafi wréci¢ do
ustawien z najlepszej
préby.

Na podsumowanie lekcji. Nie majg jednej poprawnej odpowiedzi, chodzi o uzasadnienie.

1. Zespbt A przejechat catg trase raz i nie umie tego powtérzyé. Zespét B ma dwa etapy
dziatajace za kazdym razem i tabele trzech préb. Ktéry zespédt jest blizej gotowego
robota i dlaczego zdania w klasie moga sie tu réznic¢?

2. Zasada ,jedna zmiana, jedna préba” wydtuza prace, bo nie wolno poprawi¢ kilku
rzeczy naraz. Kiedy warto jg ztama¢, a kiedy ztamanie kosztuje wiecej, niz daje?

3. Rola testera wyglada na najmniej efektowng z trzech. Co by sie stato z pracg zespotu,
gdyby tej roli nie byto, i jak podzieli¢ jg sprawiedliwie, zeby nikt nie siedziat przy karcie

catg lekcje?

] Czeste pytania uczniow
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Nasz robot jedzie krzywo mimo prostego programu. Co robimy?

Najpierw sprawdzcie konstrukcje, a nie program. LuZzno osadzone koto,
niesymetryczne obcigzenie i tarcie na jednej stronie dajg skrecanie przy identycznym
sterowaniu obu silnikéw. Dopiero potem korygujcie ré6znice mocy w programie.

Czy mozemy poprawic przejazd, poprawiajac robota, zamiast programu?
Tak i czesto to szybsza droga. Obnizenie Srodka ciezkosci albo szersze rozstawienie
kot potrafi rozwigzac problem, z ktérym program walczy przez piec préb. Zapiszcie
tylko te zmiane w tabeli jako jedng prébe.

Nie zdazymy z cata trasa. Czy to oznacza, ze zadanie jest niezaliczone?

Nie. Oceniane sg etapy, ktére dziatajg, i zapisane préby. Zespét z dwoma sprawnymi
etapami i opisem trzech préb ma wynik lepszy od zespotu, ktéremu przejazd udat sie
przypadkiem i nie potrafi go powtdérzyc.

] Mini projekt na kolejne lekcje

Na 2 do 3 kolejne lekcje albo na kétko. Buduje na tym, co uczniowie zrobili na tej lekcji.

Robot dostawczy na dwie trasy

Projekt na dwie do trzech kolejnych lekcji albo na kétko robotyczne. Zespét rozwija
robota z tej lekcji tak, zeby przewiézt tadunek dwiema réznymi trasami wyklejonymi
tasma, a kazda trase przejechat trzy razy z rzedu bez poprawek miedzy przejazdami.
Zespo6t prowadzi jedna tabele préb przez caty projekt i na koncu pokazuje, ktéra
zmiana data najwiekszg poprawe.

1. Lekcja 1 projektu: zespét rozpisuje obie trasy na etapy, mierzy odcinki miarka i
przelicza je na obroty z uzyciem drogi na jeden obrét. Programuje i testuje trase
pierwszg etap po etapie.

2. Lekcja 2 projektu: zesp6t programuje trase drugg, wykorzystujgc gotowe etapy z
pierwszej (na przyktad ten sam skret), i poprawia konstrukcje tak, zeby tadunek nie
wypadat na skrecie. Kazda zmiana trafia do tabeli.

3. Lekcja 3 projektu albo kétko: test powtarzalnosci, trzy przejazdy z rzedu na kazdej
trasie bez poprawek. Zesp6t liczy, ile z szesciu przejazddéw sie udato, i zapisuje wynik.

4. Prezentacja: kazdy zespdt pokazuje jeden przejazd, tabele préb i wskazuje w niej
wiersz z najwiekszg poprawg oraz wiersz, do ktérego musiat wrécic.

Co powstaje na koncu: Robot, ktéry przejezdza dwie trasy powtarzalnie, oraz tabela
préb z catego projektu z zaznaczong zmiang, ktéra data najwieksza poprawe.
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