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Robotyka — co to wiasciwie jest?

Forma pracy:

e indywidualna,
e w parach,
e zbiorowa.

Metody pracy:

e praktyczna (dziatanie),
e podajaca (rozmowa),
e problemowa (odkrywanie).

Cele zajec:
e Uczen wie, co to robot, robotyka,
e Znatypy robotow,
e Zna podstawowe prawa robotyki,
e Wie, z jakich czesci sktada sie robot,
e Zna podstawowe elementy zestawu Lego Mindstorms EV3,
e Wie jak dziataja: czujnik dotyku, podczerwieni, koloru,
e  Wie jak dziatajg silniki robotéw.

Srodki dydaktyczne:

e Podrecznik dla ucznia,
e Zestaw Lego Mindstorms EV3.

Najwazniejsze pojecia:
e Robot,
e Robotyka,
e Czujniki.

Przebieg zajec:
1. Czesc organizacyjna
2. Czesc¢ wtasciwa
e Wprowadzenie do robotyki: skojarzenia z robotami z filméw, seriali, ksigzek.
e Geneza stowa Robot, podstawowe prawa robotyki.
e Budowa robota, poréwnanie budowy robota do budowy cztowieka.
e Rodzaje robotédw, omowienie typdw i poparcie ich przyktadami.
e Omoéwienie zestawu Lego Mindstorms EV3.
e Pierwsze uruchomienie kostki EV3 oraz testowanie czujnikéw: dotyku, koloru
i podczerwieni. Wyciggnie wnioskéw z obserwacji, propozycja uzycia. Cwiczenia
w parach.
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e Testowanie silnika duzego i S$redniego. Wycigganie wnioskéw z obserwacji,
propozycja uzycia.
3. Czesc koncowa
e Podsumowanie pracy uczniéw.
e Przypomnienie najwazniejszych pojec.
e Uprzatniecie stanowiska pracy.

Zadania dla uczniow o szczegdlnych potrzebach:
e Zastanowienie sie, czy robot kuchenny to faktycznie robot. Odpowiedz: NIE — poniewaz nie
mozna go przeprogramowac.
e Jak nazywa sie najpopularniejszy i najbardziej zaawansowany robot humanoidalny- Asimo
firmy Honda

Karta oceny ucznia

Pytania:
Czy uczen:

CZESCIOWO NIE

1 | zna pojecia: robot, robotyka?

2 | zna podstawowe prawa robotyki?

3 | zna typy robotéw?
4 |zna budowe robota?

wie, z jakich czesci sktada sie
zestaw Lego Mindstorms EV3?

samodzielnie podtaczyt czujniki do
kostki EV3?

zauwazyt zasade dziatania
poszczegodlnych czujnikow?

wie, jak podtaczyc silniki do kostki
EV3?
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Pierwsza konstrukcja i programowanie

Forma pracy:
e Indywidualna,
e W parach,
e Zbiorowa.

Metody pracy:
e Praktyczna (dziatanie),
e Podajaca (rozmowa),
e Problemowa (odkrywanie).

Cele zajec:
e Praktyczne wykorzystanie poznanych na poprzednich zajeciach czujnikéw i silnikow,
e Zbudowanie robota,
e Zapoznanie sie ze Srodowiskiem programistycznym Lego Mindstorms EV3,
e Poznanie pojecia algorytmu,
e Zapoznanie sie z technikami zawracania robota,
o Napisanie pierwszego programu,
e Zaprogramowanie robota.

Srodki dydaktyczne:
e Podrecznik dla ucznia,
e Komputery z oprogramowaniem Lego Mindstorms EV3,
e Zestaw Lego Mindstorms EV3.

Najwazniejsze pojecia:
e Czujnik odlegtosci,
e Czujnik dotyku,
e Programowanie,
e Algorytm.

Przebieg zajec:
1. Czesc organizacyjna
2. Czesc¢ wtasciwa
e Budowa robota zgodnie z instrukcjg umieszczong na ptycie CD zafaczonej do
Podrecznika dla ucznia.
e Wprowadzenie do programowania, zapoznanie sie ze  Ssrodowiskiem
programistycznym, uruchomienie programu, utworzenie pierwszego projektu.
Na dotgczonej ptycie znajduje sie Instrukcja obstugi Lego MIndstorms EV3, z opisem
poszczegdlnych blokow.
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e Zapoznanie sie z algorytmami. Co to wtasciwie jest? Po co stosowac? Czy warto?
Poréwnanie do przepisu kulinarnego.
e Zaprogramowanie robota do jazdy na wprost i przetestowanie go. Przejazd ma sie
odbywac na wyznaczonej przez Prowadzgcego trasie.
e Realizacja zadania skretu robota. Zapoznanie sie z metodami skretu w miejscu
i po tuku. Zaprogramowanie robota i przetestowanie go.
e Omijanie przeszkdd — jazda slalomem. Zaprogramowanie robota i przetestowanie.
3. Czesc koncowa
e Podsumowanie pracy uczniéw.
e Przypomnienie najwazniejszych pojec i zagadnien.
e Uprzatniecie stanowiska pracy.

Zadania dla uczniow o szczegdlnych potrzebach:
e Wykorzystanie w powyzszych zadaniach czujnikow dotyku i podczerwieni, odpowiednie
zaprogramowanie i przetestowanie na robocie.

Karta oceny ucznia

Pytania: .
Nr ; TAK CZESCIOWO NIE
Czy uczen:

1 | samodzielnie odczytat instrukcje?

2 | samodzielnie zbudowat robota?

samodzielnie zidentyfikowat
potrzebne elementy?

wie, w jakim programie
4 | programuje sie roboty Lego
Mindstorms?

5 | wie, co to algorytm?

potrafi samodzielnie napisac
algorytm dziatania robota?

potrafi samodzielnie
7 | zaprogramowac robota
pokonujgcego prostg trase?

potrafi samodzielnie
8 |zaprogramowac robota
omijajgcego przeszkody?

9 |wie, w jaki sposdb skreca robot?
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Robot sprzatajacy

Forma pracy:
e Indywidualna,
e W parach,
e Zbiorowa.

Metody pracy:
e Praktyczna (dziatanie),
e Podajaca (rozmowa),
e Problemowa (odkrywanie).

Cele zajec:
e Uczen wie, co to czujnik odlegtosci, jakie sg ich typy oraz gdzie mozna je zastosowag,
e Wie, co to czujnik koloru oraz gdzie mozna je wykorzystaé,
e Uczen potrafi samodzielnie zbudowac robota sprzgtajgcego,
e Wie, w jaki sposéb montowac czujniki, by robot dziatat optymalnie,
e Doskonali umiejetnosci czytania instrukcji, budowy i programowania robota.

Srodki dydaktyczne:
e Podrecznik dla ucznia,
e Komputery z oprogramowaniem Lego Mindstorms EV3,
e Zestaw Lego Mindstorms EV3.

Najwazniejsze pojecia:
e Czujnik odlegtosci,
e Czujnik koloru,
e Petla programowa,
e Instrukcja warunkowa.

Przebieg zajec:
1. Czesc organizacyjna
2. Czes¢ wtasciwa
e Do czego stuzy robot sprzgtajacy? Omdwienie i poparcie przyktadami.
e Omowienie dziatania czujnika odlegtosci, przedstawienie typdw czujnika odlegtosci
wraz z przedstawieniem przyktaddw zastosowania.
e Omowienie budowy robota, ze zwrdceniem uwagi na umiejscowienie czujnikow
koloru i odlegtosci.
e Zbudowanie robota zgodnie z instrukcjg umieszczong na ptycie CD.
e Omoéwienie algorytmu dziatania robota — uczniowie sami prébujg wymysli¢ algorytm.
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e Wyjasnienie pojec Petli programowej i Instrukcji warunkowej i wyjasnienie, dlaczego
sie ich uzywa.

e Zaprogramowanie robota i przetestowanie go.

e Przeprowadzenie zawoddw, ktory robot zepchnie najwiecej kubkdw, w czasie 1 min.
3. Czesc koricowa

e Podsumowanie pracy ucznidw.

e Przypomnienie najwazniejszych zagadnien.

e Uprzatniecie stanowiska pracy.

Zadanie dla uczniow o szczegdlnych potrzebach:

e Wykorzystanie czujnik a odlegtosci do wyszukiwania przeszkdd na planszy.

Karta oceny ucznia

Pytania: .
Nr ; TAK CZESCIOWO NIE
Czy uczen:

samodzielnie odczytat instrukcje
budowy?

2 | samodzielnie zbudowat robota?

wie, czym jest i jak dziata czujnik
odlegtosci?

zna typy czujnikow odlegtosci i
wie, gdzie mozna je zastosowac?

wie, jak montuje sie czujniki
odlegtosci i koloru?

wie, czym jest Petla programowa i
6 | umie jg zastosowac w
programowaniu?

wie, czym jest Instrukcja

7 | warunkowa i umie jg zastosowacd
w zadaniu?

Projekt wspétfinansowany przez Unie Europejska w ramach Europejskiego Funduszu Spotecznego

str. 7



oy /, UNIA EUROPEJSKA
KAPITAL LUDZKI 'i:\v l ﬁ ” EUROPEJSKI
NARODOWA STRATEGIA SPOINOSCI I'F[ﬁ' ra FUNDUSZ SPOLECZNY

Robot wyscigowka

Forma pracy:

e Indywidualna,

e W parach,

e Zbiorowa.

Metody pracy:

e Praktyczna (dziatanie),

e Podajaca (rozmowa),

e Problemowa (odkrywanie).

Cele zajec:

e Uczen dowiaduje sie, czym jest przektadania oraz do czego stuzy,

e Potrafi samodzielnie zastosowac¢ przektadnie w budowie robota, w zaleznosci od

oczekiwanych efektéw,

e Doskonali umiejetnosci czytania instrukcji, budowy i programowania robota.

Srodki dydaktyczne:

e Podrecznik dla ucznia,

e Komputery z oprogramowaniem Lego Mindstorms EV3,

e Zestaw Lego Mindstorms EV3.

Najwazniejsze pojecia:

e Przektadnia na moc,

e Przektadnia na site,

e Czujnik podczerwieni,

e Petla programowa,

e Instrukcja warunkowa.

Przebieg zajec:

4. Czesc organizacyjna

5. Czes¢ wtasciwa

Wprowadzenie do tematyki wyscigdw.

Objasnienie, czym jest robot wyscigdwka.

Wyjasnienie, czym jest przektadnia na przyktadzie przerzutek roweru.
Przedstawienie typéw przektadni.

Budowa robota.

Zaprogramowanie i przetestowanie robota.

Przeprowadzenie wyscigéw robotéw.
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6. Czesc koncowa
e Podsumowanie pracy uczniéw.
e Przypomnienie najwazniejszych zagadnien.
e Uprzatniecie stanowiska pracy.

Zadanie dla uczniow o szczegdlnych potrzebach:
Budowa konstrukcji wg wtasnego pomystu z wykorzystaniem np. jednego silnika aby odcigzy¢
konstrukcje.

Karta oceny ucznia

Pytania: .
TAK CZESCIOWO NIE

Czy uczen:

samodzielnie odczytat instrukcje
budowy?

2 | samodzielnie zbudowat robota?

Wie, czym jest i jak dziata
przektadnia?

zna typy przektadni oraz wie, w
jakich przypadkach je stosowac?

wie, jak montuje sie przektadnie
na site i na moc?
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Line follower

Forma pracy:
e Indywidualna,
e W parach,
e Zbiorowa.

Metody pracy:
e Praktyczna (dziatanie),
e Podajaca (rozmowa),
e Problemowa (odkrywanie).

Cele zajec:
e Uczen wie, czym jest robot klasy Linefollower oraz jakie ma zastosowanie,
e Umie wykorzystaé czujnik koloru,
e Potrafi zbudowac konstrukcje skrecajaca,
e Doskonali umiejetnosci czytania instrukcji, budowy i programowania robota.

Srodki dydaktyczne:
e Podrecznik dla ucznia,
e Komputery z oprogramowaniem Lego Mindstorms EV3 Home Edition.
e Zestaw Lego Mindstorms EV3.

Najwazniejsze pojecia:
e Linefollower,
e Czujnik koloru,
e Skrety kot,
e Petla programowa,
e Instrukcja warunkowa.
Przebieg zajec:
7. Czes¢ organizacyjna
8. Czesc¢ wtasciwa
e Wprowadzenie do tematyki robotéw klasy Linefollower — wyjasnienie czym sg i do
czego mogg stuzyc.
e Zbudowanie konstrukcji robota.
e Zaprogramowanie i przetestowanie robota.
e Przejazd ukonczonego robota po linii krzywej.
9. Czesc koncowa
e Podsumowanie pracy uczniéw.
e Przypomnienie najwazniejszych zagadnien.
e Uprzatniecie stanowiska pracy.
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Zadanie dla uczniéw o szczegdlnych potrzebach:
Budowa konstrukcji wg wtasnego pomystu.

Karta oceny ucznia

Pytania: .
Nr ; TAK CZESCIOWO NIE
Czy uczen:

samodzielnie odczytat instrukcje
budowy?

2 | samodzielnie zbudowat robota?

3 | wie, czym jest Linefollower?

umie zaprogramowac robota,
4 | ktéry moze przejechaé wzdtuz
dowolnej, krzywej linii?

wie, jak montuje sie czujnik
koloru?
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Robot przemystowy

Forma pracy:
e Indywidualna,
e W parach,
e Zbiorowa.

Metody pracy:
e Praktyczna (dziatanie),
e Podajaca (rozmowa),
e Problemowa (odkrywanie).

Cele zajec:
e Uczen wie, czym sg roboty przemystowe i gdzie znajdujg zastosowanie,
e Zna budowe robota przemystowego,
e Wie, co to stopien swobody i potrafi samodzielnie okresli¢ stopnie swobody robota,
e Wie, czym jest wielowatkowos$¢ oraz gdzie sie jg stosuje,
e Doskonali umiejetnosci czytania instrukcji, budowy i programowania robota.

Srodki dydaktyczne:
e Podrecznik dla ucznia,
e Komputery z oprogramowaniem Lego Mindstorms EV3,
e Zestaw Lego Mindstorms EV3.

Najwazniejsze pojecia:
e Robot przemystowy,
e Manipulator,
e Stopnie swobody,
e Wielowatkowos¢,
e Petla programowa,
e Instrukcja warunkowa.

Przebieg zajec:
10. Czesc organizacyjna
11. Czesc¢ wlasciwa
e Wprowadzenie do tematyki robotéw przemystowych — czym sg te roboty, po co
zostaty wynalezione, gdzie znajdujg zastosowanie.
e Przedstawienie budowy robota przemystowego.
e Czym sg stopnie swobody i jak sie je wyznacza? — przedstawienie na przyktadzie
stawu tokciowego.
e Budowa robota.
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e Wielowatkowos¢ — co to jest i gdzie jest wykorzystywana?
e Zaprogramowanie i przetestowanie robota.
12. Czesc koricowa
e Podsumowanie pracy uczniéw.
e Przypomnienie najwazniejszych zagadnien.
e Uprzatniecie stanowiska pracy.

Zadanie dla uczniéw o szczegdlnych potrzebach:
Zbudowanie robota wedtug wtasnego pomystu.

Karta oceny ucznia

Pytania: .
TAK CZESCIOWO

Czy uczen:

samodzielnie odczytat instrukcje
budowy?

2 | samodzielnie zbudowat robota?

3 | wie, czym jest robot przemystowy?

wie, gdzie znajdujg zastosowanie
roboty przemystowe?

5 | wie, czym sg stopnie swobody?

umie zaprogramowac robota,
6 | ktéry moze przenies¢ przedmiot z
punktu A do punktu B?

wie, jak montuje sie czujnik
koloru?

8 | wie, czym jest wielowatkowosc?
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Labirynt

Forma pracy:
e Indywidualna,
e W parach,
e Zbiorowa.

Metody pracy:
e Praktyczna (dziatanie),
e Podajaca (rozmowa),
e Problemowa (odkrywanie).

Cele zajec:
e Uczen wie, czym jest labirynt oraz robot pokonujacy labirynt,
e Zna algorytm umozliwiajgcy pokonywanie labiryntow,
e Doskonali umiejetnosci czytania instrukcji, budowy i programowania robota.

Srodki dydaktyczne:
e Podrecznik dla ucznia,
e Komputery z oprogramowaniem Lego Mindstorms EV3,
e Zestaw Lego Mindstorms EV3.

Najwazniejsze pojecia:
e Labirynt,
e Czujnik podczerwieni,
e Skret robota,
e Petla programowa,
e Instrukcja warunkowa.

Przebieg zajec:
13. Czesc organizacyjna
14. Czesc wtasciwa
e Wprowadzenie do tematyki robotéw pokonujacych labirynt — co to wtasciwie jest?
e Budowa robota.
e Zaprezentowanie algorytmu umozliwiajagcego pokonanie dowolnego labiryntu.
e Zaprogramowanie robota i przetestowanie go na planszy labiryntu.
e Przeprowadzenie zawoddw — ktéry robot pokona labirynt, w najkrétszym czasie.
15. Czesc koncowa
e Podsumowanie pracy uczniéw.
e Przypomnienie najwazniejszych zagadnien.
e Uprzatniecie stanowiska pracy.
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Zadanie dla uczniéw o szczegolnych potrzebach:
Zbudowanie robota wedtug wtasnego pomystu.

Karta oceny ucznia

Pytania: .
Nr ; TAK CZESCIOWO NIE
Czy uczen:

samodzielnie odczytat instrukcje
budowy?

2 | samodzielnie zbudowat robota?

3 | Wie, czym jest labirynt?

wie, ze istniejg roboty
samodzielnie pokonujgce labirynt?

zna algorytm umozliwiajacy
pokonywanie labiryntu?

umie samodzielnie
6 | zaprogramowac robota, ktéry
moze pokonac labirynt?

wie, jak montuje sie czujnik
podczerwieni?
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Pozytywka

Forma pracy:
e Indywidualna,
e W parach,
e Zbiorowa.

Metody pracy:
e Praktyczna (dziatanie),
e Podajaca (rozmowa),
e Problemowa (odkrywanie).

Cele zajec:
e Uczen wie, czym jest i jak dziata pozytywka,
e Wie, czym sg czujniki optyczne i zna kilka ich typdw.
e Doskonali umiejetnosci czytania instrukcji, budowy i programowania robota.

Srodki dydaktyczne:
e Podrecznik dla ucznia,
e Komputery z oprogramowaniem Lego Mindstorms EV3,
e Zestaw Lego Mindstorms EV3.

Najwazniejsze pojecia:
e Pozytywka,
e Czujniki optyczne,
e Petla programowa,
e Instrukcja warunkowa.

Przebieg zajec:

16. Czesc organizacyjna

17. Czesc wlasciwa
e Wprowadzenie do tematyki — czym jest pozytywka i jak dziata?
e Co to sg czujniki optyczne?
e Zasada dziatania czujnikéw.
e Zastosowanie czujnikdw w robotyce.
e Budowa robota pozytywki.
e Oprogramowanie robota.

18. Czesc koncowa
e Podsumowanie pracy uczniéw.
e Przypomnienie najwazniejszych zagadnien.
e Uprzatniecie stanowiska pracy.
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Zadanie dla uczniéw o szczegdlnych potrzebach:
Sterowanie ruchem znacznika koloru za pomoca klawiszy kostki EV3.

Karta oceny ucznia

Pytania:
Nr ¥

- TAK CZESCIOWO NIE
Czy uczen:
samodzielnie odczytat instrukcje
1
budowy?

2 | samodzielnie zbudowat robota?

Wie, czym jest i jak dziata
pozytywka?

4 | wie, czym jest czujnik optyczny?

zna typy czujnikdéw optycznych i
wie, gdzie znajdujg zastosowanie?

umie samodzielnie
zaprogramowac robota?
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Sumo

Forma pracy:
e Indywidualna,
e W parach,
e Zbiorowa.

Metody pracy:
e Praktyczna (dziatanie),
e Podajaca (rozmowa),
e Problemowa (odkrywanie).

Cele zajec:
e Uczen wie, czym jest robot sumo,
e Zna zasade dziatania robota sumo,
e Zna kategorie walk sumo robotow,
e Doskonali umiejetnosci czytania instrukcji, budowy i programowania robota.

Srodki dydaktyczne:
e Podrecznik dla ucznia,
e Komputery z oprogramowaniem Lego Mindstorms EV3,
e Zestaw Lego Mindstorms EV3.

Najwazniejsze pojecia:
e Robot sumo,
e Petla programowa,
e Instrukcja warunkowa.

Przebieg zajec:
19. Czesc organizacyjna
20. Czes¢ wtasciwa
e Wprowadzenie do tematyki — wyjasnienie pojecia ,,sumo”, czym rdéznig sie zawody
sumo od walk sumo robotéw?
e Gtéwna zasada dziatania robotéw sumo.
e Kategorie zawoddw.
e Budowa robotéw sumo.
e Przedstawienie algorytmu dziatania robotéw sumo i zaprogramowanie swojego
robota.
e Przeprowadzenie zawoddw sumo robotéw.
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21. Czes¢ koricowa
e Podsumowanie pracy uczniéw.
e Przypomnienie najwazniejszych zagadnien.
e Uprzatniecie stanowiska pracy.

Zadanie dla uczniow o szczegdlnych potrzebach:

Budowa wedtug wtasnego pomystu z zastosowaniem przektadni na moc.

Karta oceny ucznia

Pytania: .
Nr ; TAK CZESCIOWO NIE
Czy uczen:

samodzielnie odczytat instrukcje
budowy?

2 | samodzielnie zbudowat robota?

3 | wie, czym jest robot sumo?

wie, jak dziata robot sumo?

umie samodzielnie
zaprogramowac robota?
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Sortownica

Forma pracy:
e Indywidualna,
e W parach,
e Zbiorowa.

Metody pracy:
e Praktyczna (dziatanie),
e Podajaca (rozmowa),
e Problemowa (odkrywanie).

Cele zajec:
e Uczen wie, czym jest sortownica i do czego stuzy,
e Wie, czym sg czujniki wizyjne, z czego sie sktadajg oraz do czego sg wykorzystywane,
e Doskonali umiejetnosci czytania instrukcji, budowy i programowania robota.

Srodki dydaktyczne:
e Podrecznik dla ucznia,
e Komputery z oprogramowaniem Lego Mindstorms EV3,
e Zestaw Lego Mindstorms EV3.

Najwazniejsze pojecia:
e Robot sortownica,
e Sortowanie,
e Czujnik wizyjny,
e Petla programowa,
e Instrukcja warunkowa.

Przebieg zajec:

22. Czes¢ organizacyjna

23. Czes¢ wtasciwa
e Wprowadzenie do tematyki — czym jest sortowanie, do czego stuzy robot

sortownica?

e Czujniki wizyjne — czym sg i gdzie sie je stosuje?
e Budowa robota.
e Przedstawienie algorytmu dziatania i zaprogramowanie robota.
e Sprawdzenie dziatania robota.

24. Czes¢ koricowa
e Podsumowanie pracy uczniéw.
e Przypomnienie najwazniejszych zagadnien.
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e Uprzatniecie stanowiska pracy.

Zadanie dla uczniow o szczegdlnych potrzebach:

Zliczanie koloréw sortowanych piteczek.

Karta oceny ucznia

Pytania:
Nr b

. TAK CZESCIOWO NIE
Czy uczen:

samodzielnie odczytat instrukcje
budowy?

samodzielnie zbudowat robota?

wie, czym jest robot sortownica?

wie, jak przebiega sortowanie?

vl B W|N

wie, czym sg czujniki wizyjne?

umie samodzielnie
zaprogramowac robota?

(<))
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Robositacz

Forma pracy:
e Indywidualna,
e W parach,
e Zbiorowa.

Metody pracy:
e Praktyczna (dziatanie),
e Podajaca (rozmowa),
e Problemowa (odkrywanie).

Cele zajec:
e Uczen wie, czym jest Robositacz i do czego stuzy,
o Wie, jaka przekfadnie zastosowac dla lepszego wykonania zadania,
e Doskonali umiejetnosci czytania instrukcji, budowy i programowania robota.

Srodki dydaktyczne:
e Podrecznik dla ucznia,
e Komputery z oprogramowaniem Lego Mindstorms EV3,
e Zestaw Lego Mindstorms EV3.

Najwazniejsze pojecia:
e Robositacz,
e Petla programowa,
e Instrukcja warunkowa.

Przebieg zajec:

25, Czesc organizacyjna

26. Czes¢ wiasciwa
e Wprowadzenie do tematyki — dZzwiganie ciezaréw, a wptyw na zdrowie cztowieka.
e Pomoc robotéw w dziatalnosci cztowieka.
e Budowa robota.
e Przedstawienie algorytmu dziatania i zaprogramowanie swojego robota.
e Sprawdzenie dziatania robota — jaki maksymalny ciezar moze zostaé przewieziony

przez robota?

27. Czes¢ konicowa
e Podsumowanie pracy uczniéw.
e Przypomnienie najwazniejszych zagadnien.
e Uprzatniecie stanowiska pracy.
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Zadanie dla uczniéw o szczegdlnych potrzebach:
Budowa robota wedtug wtasnego pomystu.

Karta oceny ucznia

Pytania:

TAK CZESCIOWO

Czy uczen:

samodzielnie odczytat instrukcje
budowy?

2 | samodzielnie zbudowat robota?

3 | wie, czym jest Robositacz?

4 | wie, jak dziata robot?

umie samodzielnie
zaprogramowac robota?
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Robozwierzaki

Forma pracy:
e Indywidualna,
e W parach,
e Zbiorowa.

Metody pracy:
e Praktyczna (dziatanie),
e Podajaca (rozmowa),
e Problemowa (odkrywanie).

Cele zajec:
e Uczen wie, czym sg Robozwierzaki oraz jakie znajdujg zastosowanie w zyciu codziennym,
e Wie, jak zastosowac czujnik i nadajnik podczerwieni,
e Doskonali umiejetnosci czytania instrukcji, budowy i programowania robota.

Srodki dydaktyczne:
e Podrecznik dla ucznia,
e Komputery z oprogramowaniem Lego Mindstorms EV3,
e Zestaw Lego Mindstorms EV3.

Najwazniejsze pojecia:
e Robozwierzak,
e Czujnik podczerwieni,
e Nadajnik podczerwieni,
e Petla programowa,
e Instrukcja warunkowa.

Przebieg zajec:
28. Czesc organizacyjna
29. Czes¢ wtasciwa
e Wprowadzenie do tematyki — ludzie a zwierzeta, najlepsi przyjaciele cztowieka.
e Rodzaje robozwierzakéw — do czego stuza, dlaczego sposdb poruszania sie zwierzat
jest tak interesujacy dla cztowieka?
Budowa robota.

Przedstawienie algorytmu dziatania i zaprogramowanie swojego robota.

Sprawdzenie dziatania robota.
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30. Czes¢ koricowa
e Podsumowanie pracy uczniéw.
e Przypomnienie najwazniejszych zagadnien.
e Uprzatniecie stanowiska pracy.

Zadanie dla uczniow o szczegdlnych potrzebach:
e Budowa robota wedtug wtasnego pomystu.

¢ Budowa robota poszukujgcego nadajnika podczerwieni i wydajgcego sygnat dzwiekowy po
jego znalezieniu.

Karta oceny ucznia

Pytania:

TAK CZESCIOWO NIE

Czy uczen:

samodzielnie odczytat instrukcje
budowy?

2 | samodzielnie zbudowat robota?

3 | wie, czym jest Robozwierz?

4 | wie, jak dziata robot?

umie samodzielnie
zaprogramowac robota?

Projekt wspétfinansowany przez Unie Europejska w ramach Europejskiego Funduszu Spotecznego  str. 25



7 UNIA EUROPEJSKA
KAPITAL LUDZKI ! ﬁ EUROPEJSKI
NARODOWA STRATEGIA SPOINOSCI I-Ffﬁ MR FUNDUSZ SPOLECZNY

Sznurek

Forma pracy:
e Indywidualna,
e W parach,
e Zbiorowa.

Metody pracy:
e Praktyczna (dziatanie),
e Podajaca (rozmowa),
e Problemowa (odkrywanie).

Cele zajec:
e Uczen wie, czym sg roboty poruszajgce sie po linie oraz jakie znajdujg zastosowanie w zyciu
codziennym,
e Wie, jak zastosowad czujnik podczerwieni,
e Wie, jak zastosowac kota zebate do utrzymania sie robota na sznurku,
e Doskonali umiejetnosci czytania instrukcji, budowy i programowania robota.

Srodki dydaktyczne:
e Podrecznik dla ucznia,
e Komputery z oprogramowaniem Lego Mindstorms EV3,
e Zestaw Lego Mindstorms EV3.

Najwazniejsze pojecia:
e Robot poruszajgcy sie po sznurku,
e Czujnik podczerwieni,
o Kota zebate,
e Petla programowa,
e Instrukcja warunkowa.

Przebieg zajec:

31. Czes¢ organizacyjna

32. Czes¢ wtasciwa
e Wprowadzenie do tematyki — przemieszczanie sie po linie, jego cele oraz

zastanowienie sie czy robot tez moze sie po niej poruszad.

e Budowa robota.
e Przedstawienie algorytmu dziatania i zaprogramowanie swojego robota.
e Sprawdzenie dziatania robota.
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33. Czesc koricowa
e Podsumowanie pracy uczniéw.
e Przypomnienie najwazniejszych zagadnien.
e Uprzatniecie stanowiska pracy.

Zadanie dla uczniow o szczegdlnych potrzebach:

Budowa robota wedtug wtasnego pomystu z przejazdem pomiedzy punktami A — B, bez potrzeby
odwracania go na linie.

Karta oceny ucznia

Pytania:

TAK CZESCIOWO NIE

Czy uczen:

samodzielnie odczytat instrukcje
budowy?

2 | samodzielnie zbudowat robota?

wie, czym jest robot poruszajgcy
sie po sznurku i do czego stuzy?

wie, na jakiej zasadzie dziata
robot?

umie samodzielnie
zaprogramowac robota?
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Zuraw

Forma pracy:
e Indywidualna,
e W parach,
e Zbiorowa.

Metody pracy:
e Praktyczna (dziatanie),
e Podajaca (rozmowa),
e Problemowa (odkrywanie).

Cele zajec:
e Uczen wie, czym jest zuraw i do czego stuzy.
e Wie, z jakich czesci sktada sie dzwig.
e Zna zasade dziatania dZwigu.
e Doskonali umiejetnosci czytania instrukcji, budowy i programowania robota.

Srodki dydaktyczne:
e Podrecznik dla ucznia,
e Komputery z oprogramowaniem Lego Mindstorms EV3,
e Zestaw Lego Mindstorms EV3.

Najwazniejsze pojecia:
e Zuraw,
e Wielowatkowos¢,
e Petla programowa,
e Instrukcja warunkowa.

Przebieg zajec:

34. Czesc organizacyjna

35. Czes¢ wtasciwa
e Wprowadzenie do tematyki — czym sg gdanskie zurawie i do czego sg

wykorzystywane?

e Budowa oraz zasada dziatania zurawia.
e Budowa robota.
e Przedstawienie algorytmu dziatania i zaprogramowanie swojego robota.
e Sprawdzenie dziatania robota.
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36. Czesc koricowa
e Podsumowanie pracy uczniéw.
e Przypomnienie najwazniejszych zagadnien.
e Uprzatniecie stanowiska pracy.

Zadanie dla uczniow o szczegdlnych potrzebach:

Budowa wedtug wtasnego pomystu.

Karta oceny ucznia

Pytania: .
Nr ; TAK CZESCIOWO NIE
Czy uczen:

samodzielnie odczytat instrukcje
budowy?

2 | samodzielnie zbudowat robota?

wie, czym jest zuraw i do czego
stuzy?

wie, na jakiej zasadzie dziata
dzwig?

umie samodzielnie
zaprogramowac robota?
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Skretne kota

Forma pracy:
e Indywidualna,
e W parach,
e Zbiorowa.

Metody pracy:
e Praktyczna (dziatanie),
e Podajaca (rozmowa),
e Problemowa (odkrywanie).

Cele zajec:
e Uczen wie, czym rdzni sie konstrukcja skretnych kot w robocie, w poréwnaniu z konstrukcjg
Linefollower’a,
e Wie, ile silnikdw potrzebuje robot, aby realizowac skrety,
e Doskonali umiejetnosci czytania instrukcji, budowy i programowania robota.

Srodki dydaktyczne:
e Podrecznik dla ucznia,
e Komputery z oprogramowaniem Lego Mindstorms EV3,
e Zestaw Lego Mindstorms EV3.

Najwazniejsze pojecia:
e Skretne kota,
e Petla programowa,
e Instrukcja warunkowa.

Przebieg zajec:
37. Czesc organizacyjna
38. Czes¢ wtasciwa
e Wprowadzenie do tematyki — skrety kot — czy pamietajg, jakie roboty realizowaty
skrecanie kot? W jaki sposéb byto to realizowane? lle silnikow byto uzytych do
budowy tych robotéw?
e Zasada dziatania skretnych koét.
e Budowa robota.
e Przedstawienie algorytmu dziatania i zaprogramowanie swojego robota.
e Sprawdzenie dziatania robota, poprzez realizacje jednej z czterech sposobéw
parkowania.

Projekt wspétfinansowany przez Unie Europejska w ramach Europejskiego Funduszu Spotecznego  str. 30



I ﬁ ” UNIA EUROPEJSKA
EUROPEJSKI

KAPITAL LUDZKI
rtELK IRa FUNDUSZ SPOLECZNY

NARODOWA STRATEGIA SPOINOSCI

39. Czes¢ koricowa
e Podsumowanie pracy uczniéw.
e Przypomnienie najwazniejszych zagadnien.
e Uprzatniecie stanowiska pracy.

Zadanie dla uczniow o szczegdlnych potrzebach:

Budowa konstrukcji wedtug wtasnego pomystu.

Karta oceny ucznia

Pytania: .
Nr ; TAK CZESCIOWO NIE
Czy uczen:

samodzielnie odczytat instrukcje
budowy?

2 | samodzielnie zbudowat robota?

wie, czym sg skretne kota i do
czego stuzg?

4 | wie, jak dziatajg skretne kota?

wie, ile silnikdw potrzebuje robot
do realizacji skrecania pojazdu?

umie samodzielnie
zaprogramowac robota?
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