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Q)\Ultrasonic Sensor V1.0

Lekcja 2
Pierwsze kroki

W czasie tej lekciji:

. Dowiesz sie wiecej o aplikacji Robobloq

. Uruchomisz panel programowania $redniozaawansowanego Q-Scout
. Poznasz podstawowe bloki ruchu dla Q-Scout

. Napiszesz program, dzieki ktéremu robot bedzie poruszat si¢ w przod

. Wykorzystasz bloki ruchu do precyzyjnego zaprogramowania drogi robota w linii proste;j

I A 2 4
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2. Pierwsze kroki

Dla nauczyciela:

Elementy realizacji podstawy programowej:
Matematyka kl. IV-VI

XII.6. zamienia i prawidtowo stosuje jednostki dtugosci: milimetr, centymetr, decymetr, metr;

XI1.9. w sytuacji praktycznej oblicza: droge przy danej predkosci i czasie, predkos¢ przy danej drodze i cza-
sie, czas przy danej drodze i predkosci oraz stosuje jednostki predkosci km/h i m/s.

XIV.2 wykonuje wstepne czynno$ci utatwiajace rozwigzanie zadania, w tym rysunek pomocniczy lub wygod-
ne dla niego zapisanie informacji i danych z tresci zadania;

Cele szczeqotowe:

. Zapoznanie sie z programem Robobloq
. Utworzenie i przetestowanie pierwszego programu dla robota
. Wyjasnienie pojecia drogi i predko$ci na przykfadzie ruchu robota

. Tworzenie programow stuzacych poruszaniu sig robota na konkretnych odcinkach

Przebieg zajec:
1.  Wstep (5min)

. Powtorzenie elementow ostatnich zajec, wprowadzenie do kolejnej lekcji

. Podziat na grupy, rozdanie robotéw Q-Scout, tabletow

. Uruchomienie aplikacji w grupach

2.  Lekcja whasciwa

. Zapoznanie sig z aplikacjq Robobloq

. Przejscie do panelu programowania $rednizaawansowanego, analiza elementow
. Tworzenie pierwszego programu—jazda w przod

. Dokonanie pomiaréw robota, analiza danych i parametrow

. Tworzenie programu do precyzyjnego pokonania odcinka o okreslonej dtugosci
. instalacja aplikacji—instruktaz nauczyciela

. ztozenie robota Q-Scout

3.  Podsumowanie pracy i zakonczenie lekcji

MISTRZOWIE REBOTYKI




Czesé

Wstep i wprowadzenie do zaje¢

Zapoznanie z aplikacja Roboblog, pod-
stawowe elementy aplikacji

Programowanie sredniozaawansowane—
podstawowe bloki ruchu

Pomiary i analiza programu ruchu robota
jako nauka tworzenia precyzyjnego pro-
gramu do ruchu robota na okreslonym
odcinku

Cwiczenia w programowaniu ruchu w
przéd—Karta pracy

Zakonczenie lekcji

Schemat lekgji

Przebieg

N. przedstawia uczniom cele lekcji, opisu-
je plan dziatania, przypomina zasady obo-
wigzujagce podczas zajeC, dokonuje po-
dziatu uczniéw na pary / grupy zaleznie od
ilosci dostepnych materiatow, dystrybucja
sprzetu pomiedzy grupami

Uczniowie wiaczaja aplikacje Roboblog na
tabletach, przez chwile ja testujg, spraw-
dzajq zagladajac ,w kazdy jej kat”. Nastep-
nie nauczyciel prosi o wskazanie tego, co
zauwazyli. Prosi o wskazanie kilku miejsc
w aplikacji.

Nauczyciel wprowadza uczniow w bloki
ruchu wskazujac bloki poruszania sig ro-
bota w przéd. Poprzez serig Cwiczen
wskazuje tez zaleznoS¢ pomiedzy przebyta
drogg, czasem poruszania sie robota i
predkoscia.

Nauczyciel wyjasnia uczniom definicje
predkosci (zalezno$¢ drogi od czasu ) a
nastepnie wraz z uczniami omawia czynni-
ki wptywajace na precyzyjng jazde robota
w przod

Uczniowie analizujg wskazane w zadaniu
wytyczne do tworzenia precyzyjnych pro-
gramow a nastepnie realizujg je w gru-
pach.

Uczniowie i nauczyciel podsumowuije lek-
cje—najwazniejsze punkty, nowe wyraze-
nia.

Komentarz

W ramach powto6rzenia ostatniej lekcji—
prosba o wskazanie elementow mecha-
nicznych i elektronicznych. Prosba o na-
zwanie i wskazanie poszczegélnych ele-
mentow elektronicznych (motory, sterow-
nik, czujniki)

Najwazniejsze elementy aplikaciji:

e panel obstugi robota Q-Scout—
instrukcja budowy robota, tryb sterowa-
nia, konsola (z informacjami nt. podfa-
czonych czujnikéw), domysine progra-
my,

o Panel wyboru spos$rod kilku zestawow i
dodatkowych paneli

e Tryb programowania w dwaéch trybach
(podstawowy i Sredniozaawansowany)

e Zbior przyktadowych programéw (tak
podstawowych jak i Sredniozaawanso-
wanych)

W ramach wyzwania warto wskaza¢ ucz-
niom bloki ruchu robota a takze blok za-
trzymania. Dalej, w ramach pierwszego
cwiczenia prosi¢ by przepisali program
dzieki ktéremu robot bedzie poruszat sie
przez 5 sekund w przdd i na jego podsta-
wowej wersji wykonac kolejne zadania.

W ramach omawiania réznicy w pomia-
rach uczniow warto wzig¢ pod uwage
takie aspekty jak zbyt szybka predkosc,
wielko$¢ opon, mozliwo$¢ poslizgu, stabe
baterie (staba moc silnikéw), btedy obli-
czeniowe (np. w doktadnosci lub doborze
jednostek)

Po wykonanym zadaniu warto, korzystajac
z pustego wzorca Karty pracy, by ucznio-
wie przygotowali podobne zadania a na-
stepnie wymienili sie nimi pomiedzy gru-
pami.

Uczniowie odkfadajg tablety oraz roboty i
ich elementy w wyznaczone miejsca.



Q-elephant

W interfejsie programowania istnieje mozli-

wos$¢ wyboru jednego z dwoch Srodowisk do

pisania kodu:

. Poziom podstawowy

—proste programowanie blokowe

. Poziom sredniozaawansowany
—programowanie blokowe z zaawan-
sowanymi opcjami programowania
czujnikbw; przypominajace w swojej

strukturze jezyk Scratch

Programowanie
Poziom podstawowy

A 4
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Poziom podstawowy

)

Stworz program

Aby rozpocza¢ tworzenie progra-
mow nalezy w aplikacji Robobloq,
po uruchomieniu gtdbwnego ekra-
nu wybrac zakfadke
»Programowanie”.

Programowanie  Przyktadowe programy
Wigcej>

Poziom Sredniozaawansowany Wiecej>

)

—

Stworz program

Przyktadowe programy

M
& ann,

77

Wiecej>

Wiecej>

W interfejsie ,Programowanie”, moz-
na znalez¢ tez zaktadke ,Przyktadowe
Programy”, wewnatrz ktorej znajdujg
sie gotowe przyktady programéw. Sg
one przydatne jako wzorce w trakcie
nauki programowania. Przyktadowe
programy zostaty przygotowane dla
poziomu podstawowego i Sredniozaa-
wansowanego.



Dla nauczyciela:

o P Z interfejsu Programowanie wybieramy blok Poziom Sredniozaawansowany ->

Stworz program. Dalej wybieramy nazwe dla nasze-
go programu oraz przypisujemy ikone. W kolejnym

W EVLIE]

kroku tgczymy sie za pomocq Bluetooth z robotem Q

Bluetooth nie jest
wigczony, wtgcz

bluetooth. u

Anuluj

-Scout. Jezeli nie chcemy od razu taczy¢ sie z robo-
rowierz | tem wystarczy klikna¢ Anuluj. Mozliwo$¢ potaczenia
z robotem pojawi sie rowniez w dalszej czesci, w

Potwierdz

konsoli programowania.
Wskaznik zasiegu
tgcznosci z robotem

Nazwa programu Konsola portéw robota Panel potqczenia
Bloki polecen programu z robotem

Przyblizanie i oddalanie

konsoli programowania

Kontrola Wysrodkowanie programu =g @

Czujniki

Zmienne

Miejsce tworzenia programu Uruchomienie programu

A 4 B
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1 2. Pierwsze kroki

Dla nauczyciela:

Bloki ruchu wykorzystane w zadaniu:

Kazdy tworzony program powinien rozpocza¢ sie od bloku wybrane-
go z zaktadki Start—Kiedy program sie zacznie. Blok ten okresla po-
czatek programu i do niego nalezy dotaczyC kolejne polecenia.

Bloki odpowiadajace za sterowanie silnikami znajdujg sie w konsoli programowania po
lewej stronie, w zaktadce Ruch. Aby moc jednak w petni wykorzysta¢ mozliwosci ste-
rowania ruchem, konieczne bedzie wykorzystanie réwniez blokow z zaktadki Kontrola
(m.in. dotyczacych czasu pracy motoréw).

R - Gtownym blokiem, odpowiedzialnym za ruch robota
jedz doprzodu » zpredkoscig @ jest pierwszy blok, w ktorym okreslamy kierunek
ruchu robota a takze predkosS¢ z jakg porusza sie

robot okreslong procentowo w stosunku do jego
predko$ci maksymalnej. Oznacza to, ze jezeli wartoS¢ liczbowa predkos$ci zostanie okre$lona jako 45, wtedy
robot bedzie poruszat sig z predkos$cia 45% predkosci maksymalnej robota.

Blok ten okresla kierunek i predkos¢ pracy dla konkretnego motoru—pojedynczego kota. Istnieje mozliwosc
napisania programu w ktorym zamiast prostego bloku zostang wykorzystane dwa bloki z tymi samymi para-
metrami dla M1 i M2. Dazac jednak do maksymalnego uproszczenia kodu zaleca si¢ wykorzystanie bloku
Jedz do przodu

Ustaw silnik M1 = zgodnie ze wskazéwkami » zegara z predkoscig @

Blok Czekaj znajduje sie w zaktadce Kontrola i okresla czas trwania poprzedzajacej
go instrukcji zanim program przejdzie do kolejnej.
Blok Zatrzymaj wytacza prace motorow. Jest ostatnim blokiem w tym programie—konczy
ruch robota.

A
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ierwsze kroki

Ruch robota w przod—Zadania

Cwiczenie 1: Nauczyciel prosi ucznia o przepisanie
wskazanego w karcie pracy programu do konsoli progra-
mowania w aplikacji Roboblog (poziom $redniozaawanso-
wany). Nastepnie uczniowie uruchamiajg program i analizu-
ja jego dziatanie. Pierwszym zadaniem uczniéw jest pomiar
odlegtosci, ktora pokonat robot za pomocg tego programu.

e N

jedz doprzodu » zpredkoscig @

Wskazowka: Dobrze, by uczniowie ustalili jedng linie po-
czatkowq, oraz punkt odniesienia na robocie, ktory dotyka
tej wiasnie linii.

Nastepnie nauczyciel pyta uczniow o poszczegolne bloki programowania:

. Ktéry parametr odpowiada za kierunek jazdy robota? (do przodu / do tytu)

. Ktory parametr odpowiada za predkosS¢ ruchu motoréw? (z predkoscia (...) )

. Ktéry parametr odpowiada za czas jazdy robota? (czekaj (...) )

Cwiczenie 2. Nauczyciel pyta uczniow, w jaki sposob zmiana czasu w bloku Czekaj (...) wptynie na odle-
gtosc, ktdrg pokonuje robot. Dalej, prosi by uczniowie:

. Najpierw zapisali w ¢wiczeniu na karcie pracy dwie warto$ci czasowe jedna nieco mniejsza anizeli za-
pisana w programie wzorcowym i jedna odrobine wigksza

. Dalej zapisali przewidywania zmiany odlegto$ci przy zmienionym czasie pracy programu.

. Zaktualizowali program utworzony w aplikacji o zmiany predkosci, uruchomili go i dokonali rzeczywi-
stych pomiarow odlegtosci

. Porownali wyniki pomiaréw z przewidywaniami i wyciggneli wnioski.

Zaktadany wniosek: Wraz z dtuzszym czasem pracy motorow, przy tej samej predkosci ich pracy zwigksza
sie odlegtos¢ pokonana przez robota.

Cwiczenie 3. Dalej, nauczyciel prosi uczniow, by zastanowili sie co sig stanie jezeli w zapisanym progra-
mie zostanie zmieniona predkos¢ ruchu motoréw. Prosi, by uczniowie:

. Najpierw zapisali przyktadowe predkos$ci ruchu motordw, jedna mniejsza i jedna wigksza

. Nastepnie zapisali przewidywania dotyczace zmiany odlegtosci

. Zaktualizowali program utworzony w aplikacji o zmiany predkosci i dokonali rzeczywistych pomiarow
odlegtosci

. Poréwnali wyniki pomiaréw z przewidywaniami i wyciagneli wnioski

Zaktadany wniosek: Wraz ze wzrostem predkosci pracy motorow, przy tym samym czasie ich pracy zwiek-
sza sie dystans (odlegto$¢) pokonana przez robota.

I Ty
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ierwsze kroki

Ruch robota w przod—Zadania

Czym jest predkos¢?

Jezeli nauczyciel planuje podczas lekcji wprowadzi¢ pojecie predkosci, w tym miejscu moze zwroci¢ uwage
na fakt—ze robot poruszajac si¢ raz szybciej, raz wolniej pokonat mniejsza lub wigkszg odlegto$é. Podobna
sytuacja miata miejsce ze zmiang czasu jazdy. Predkos¢, ktdrg uczniowie zmieniali w bloku robota byta jedy-
nie predkoscig pracy silnika (okresSlong w % w stosunku do maksymalnej predkosci silnika). Aby obliczy¢
rzeczywistg predkosc robota—podobnie jak predko$¢ samochodu nalezy skorzystac ze wzoru:

Predkos¢ (V) = Droga (d) / Czas (t)
Predko$¢ moze by¢ mierzona za pomoca jednostki m/s.
Cwiczenie 4*:
Na podstawie poprzednich dwoch ¢wiczen uczniowie—znajac odlegtosci pokonane przez robota oraz czas

ktory na pokonanie tej drogi byt potrzebny obliczajg rzeczywistg predkosS¢ poruszania sie robota dla kilku
zapisanych programow.

Cwiczenie 5:

Korzystajac z wiedzy zdobytej podczas lekcji uczniowie tworzg programy dzieki ktérym robot pokona okre-
$lone odlegtosci. W ¢wiczeniu w Kkarcie pracy zapisujg parametry czasu i predkosSci silnikow wykorzystane
do zapisania programow.

Dla tych, co skonczyli wczesniej ;)

Uczniowie samodzielnie przypisuja sobie rozne odlegtosci, tym razem jednak szacujac ich rzeczywistg war-
tos¢, np. od $ciany do biurka. Nastepnie tworzg program i wpisujg parametry dzieki ktorym uda sie dang
odlegtos¢ pokonac. Wygrywa uczen, ktorego program pozwoli na jak najblizsze dotarcie do okreslonego ce-
lu.

Podsumowanie

Dobrze, by w ramach podsumowania zapyta¢ uczniéw ktére dwie wartosci wptywajg na to jak porusza sie
robot w linii prostej (czas i predko$¢ motoréw) oraz jak mozemy sterowac¢ tymi parametrami w programie.

I w00
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2. Pierwsze kroki

Karta pracy

Cwiczenie 1: Przepisz program do konsoli programowania a nastepnie przeanalizuj jego zasade dziatania.
Zastanow sie:

. Ktéry parametr odpowiada za kierunek jazdy robota?
. Ktéry parametr odpowiada za czas jazdy robota?

. Ktéry parametr odpowiada za predkos$¢ ruchu motoréw?

kiedy program sie rozpocznie

jedz doprzodu v zpredkoscig @

| Zatrzymaj

Odlegtosc jaka pokonat robot przy wpisanych parametrach............

Cwiczenie 2: Zmieniajac parametr czasu w programie przeanalizuj jak wptywa on na prace robota. W ta-
beli dopisz dwa czasy—jeden krotszy i jeden dtuzszy anizeli w ¢w. 1. Zapisz swoje przewidywania. Nastepnie
wykonaj oba programy i poréwnaj przewidywania z osiggnietymi rezultatami. Przeanalizuj dane.

Przewidywana ~ Zmierzona

Predkos¢ < LI
odlegtosc odlegtosé
1 2s 45
2 45
3 45
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2. Pierwsze kroki

Karta pracy

Cwiczenie 3: Zmieniajac parametr predkosci obrotu motoréw przeanalizuj jak wptywa on na prace robota.
W tabeli dopisz dwie predkoSci—jedng krotsza i jedng dluzsza anizeli w ¢w. 1.
Zapisz przewidywania. Nastepnie wykonaj oba programy i poréwnaj przewidywania z osiggnietymi rezultata-
mi. Przeanalizuj dane.

Przewidywana

v Zmierzona Whiosek
odlegtosé

Predkosé

2. 2s

Cwiczenie 4: Na podstawie dokonanych pomiarow oblicz rzeczywistg predkosc robota dla dwoch wybra-
nych programow.
Predkos¢

rzeczywista
robota

Przebyta Predkos¢

Czas (s) odlegtosé (m) pracy motoréw

Cwiczenie 5: Napisz programy dzieki ktorym robot przejedzie wyznaczone odcinki. Samodzielnie dobierz
parametry pracy silnikow i czas pracy programu.

Predkosé Zrealizowano:

Sdleales ey pracy motorow TAK / NIE

2. 95

3. 175
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