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Aplikacja Fable - Lekcja dwustopniowa

POZIOM:- Sredniozaawansowany Zaawansowany

E_______ &
POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE

CELE NAUCZANIA
e Zainstalowanie aplikacji
FableBlockly
e Zbadanie interfejsu graficznego,
identyfikacja obszaréw roboczych.

({0l (Gl INSTALACJA APLIKACJI
Smin.

Aby méc kontrolowa¢ roboty Fable nalezy pobraé¢ aplikacje FableBlockly,
bezposrednio ze strony producenta. Skorzystaj z linku ponizej i postepuj zgodnie
zinstrukcjami dotyczacymi instalacji:

https://www.shaperobotics.com/download/

e Rozpoznanie blokéw polecen w
menu aplikacji.

e Napisanie programu bez taczenia
sie ze sprzetem komputerowym.

1 (;{0] @B GRAFICZNY INTERFEJS FABLE

30 min.
Kiedy juz zainstalowaliscie aplikacje, bedziecie mogli po raz pierwszy zbadaé
graficzny interfejs programu.
Nastepnym krokiem bedzie poznanie ograniczen i funkcjonalnosci ,obszaréw”
roboczych.

W tym obszarze odnajdziecie zestawy polecen. Kazdy zestaw jest oznaczony
danym kolorem i tytulem: Logika, Dziatania, Petle, Kolory, Czujniki, Aparat,
Dane oraz Matematyka. Sekcja Trybu Zaawansowanego sktada sie z zestawu
zaawansowanych polecen, takich jak Dane, Zmienne, Tekst, Listy a réwniez z
nowych polecen dla poprzednich zestawoéw.

Sekcja Najczesciej Uzywane dostarczy wam bloki, ktore sa najczesciej
wykorzystywane przez uzytkownika w procesie programowania. Zapewni wam to
szybki dostep do polecenr potrzebnych w celu stworzenia nowego programu.

Q Program: Zatrzymany

@ Klucz Sprzetowy: Niepotaczony
¥ Moduty: Znalezione O
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Kazdy zestaw utworzony jest z grupy polecen z tego samego oﬂlemsmzvaru pracy. Na
przyktad, sekcja Dzialania w menu daje wam dostep do réznorodnych polecen
zwigzanych z dziataniami, takimi jak: kierunek, ruch, wyrazy twarzy, animacje,

obroty.
¥ 10-15 min.

CWICZENIE

Odkryjcie kazde z polecen zawartych w aplikacji FableBlockly. Zdajcie sie na
waszg intuicje i sprobujcie rozpoznac role kazdego z nich.

SYSTEM FABLE

Fable jest modularnym systemem
robotycznym, ktéry pozwoli wam
na zbudowanie nowego robota w
przeciagu sekund.
Mozecie zlozy¢ komponenty w
réznorodnych konfiguracjach i st-
worzy¢ swoj wiasny system robo-
tyczny.

GRAFICZNY INTERFEJS

Wszystkie graficzne elementy w

systemie operacyjnym, ktére po-

zwalajg uzytkownikowi wchodzi¢ w
interakcje z oprogramowaniem.

MENU

Aby lepiej zrozumieé¢ organizacje
blokéw polecen, sprébujcie wyo-
brazi¢ sobie komode do przechowy-
wania ubran. W kazdej szufladzie
przechowywany jest dany typ
ubran. Powiedzmy, ze trzymacie
swoje koszulki w Szufladzie 1. W
tej szufladzie znajda sie zaréwno
koszulki z dlugim, jak i z krétkim
rekawem w réznych kolorach i roz-
miarach. Nalezy jednak pamigtag,
iz w Szufladzie 1 przechowujecie
tylko koszulki. Polecenia w aplik-
acji FableBlockly sg pogrupowane
z zastosowaniem tej samej zasady
logicznej.

LEKCJA 1




OBSZAR 2: Obszar roboczy

@ Program: Stopped

Most Used @ Hub: Not connected

© Modules: 0 found ”PLA ?

W celu uruchomienia programu na-
lezy nacisna¢ z6tty przycisk ,, PLAY” -
ODTWARZANIE. Program jest uru-
chamiany od gory do dotu i wedlug

zasady polecenie po poleceniu.
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Actions

Loops

Colors

Senses

Camera

Data Time series

Math Most Used

Advanced _
Mode 50 Logic

Actions

T Loops

OBSZAR 3: Komunikacja

Ten obszar wyswietla kody modutéw, ktére sg potaczone z oprogramowaniem )
(Kod Hub, kod modutu ramienia, itd.). Tutaj réwniez sprawdzi¢ mozna, czy pro- CZY WIEDZIELISCIE®?

gram jest uruchomiony, czy zatrzymany.
Douglas Engelbart i jego zespét z

© Program; Zatraymany Instytutu Stanford byli twércami
Moz @:dfp:‘ Ny prekursora dzisiejszych interfejsow
Logia S — graficznych. Rozwineli oni uzyt-
Driaaria kowanie opartych na tekscie hiper-

Pete linkéw, ktére moga byé obstugiwane
Za pomoca myszy.
can be manipulated with a mouse.

Kolory
Czujniki
Aparat czasowy

Dane Time series

Matematyka

CZY WIEDZIELISCIE?

Aplikacja FableBlockly dziata po-

przez bloki polecen. Struktura or-
@ ganizacyjna tych blokéw opiera sig
na ich funkcjonalnosci, lecz réwniez
pogrupowane sg one za pomoca
koloréw, co pomaga w ich fatwiejszej
identyfikacji. Idea ,blokow” pierwszy
raz pojawita sie w programowaniu

‘ 0 Yourtexthere... okoto roku 1950.

Most Used Common

Logic [
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Actions

‘ Jd play sound on

3 powiedz | 0 twoj tekst tutaj |4

‘ Jj pIaynotem
‘ czekajw i
8 sekundach ° _

Joint

‘ ? moveto X: anglem N7 anglem on

Face

Advanced _
Mode
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Kiedy uzytkownik rozpocznie budowa¢ program za pomocga blokéw polecen, CZY WIEDZIELISCIE? <L
linie kodu pojawia sie po prawej stronie obszaru roboczego. Jezyk programowania Python zostal § ==
Ten sam program, na ktérym uzytkownik pracuje z blokami jest réwnoczeénie BNV ASATAN Y IR S RTIaN | ©)
wy$wietlany w innym jezyku programowania. Aby uécisli¢, program tworzony w  RelEIIEICICIe[OAE RS {e R g W NEPAVEY X
Blockly jest automatycznie” ttumaczony” na Python. go Python, poniewaz w czasie, kiedy | L
- rozwijat kod, ogladat serial kome- -1
ost Ussd diowy BBC o nazwie Latajacy Cyrk
toge . Monty Python’a. Zdecydowat sie on
setons G speck | “[TE)” réwniez na nazwe Python, poniewaz
toope jest ona krétka i troche tajemnicza.
: CZY WIEDZIELISCIE?
el Jezyk programowania Python ma

OBSZAR 5: Wspodtrzedne

Obszar wspoétrzednych jest przeznaczony do przedstawienia graficznego,
ktore niezaleznie od pola dziatania / przedmiotu badan, jest przedstawione jako
ortogonalny uktad wspétrzednych.

Most Used

o

szerokg game zastosowan. Korzysta
sie z niego przy webmasteringu, sz-
tucznej inteligencji, analizie danych,
Internecie rzeczy oraz przy uczeniu
maszynowym.

machine learning.

ZAPAMIETAJCIE!
OSIE ORTOGONALNE

Dwie linie prostopadte, o wspdlnym
punkcie przeciecia tworzg ortogo-

nalny uktad wspétrzednych. Pow-
state w ten sposéb cztery kwadran-
ty, nosza nazwy, jak pokazano na
ponizszym wykresie.

Data Time series.

so
Advanced _
Mode 50
°
s

Na gornej belce umieszczone zostaty ikony, ktére bardzo skutecznie ukazuja
rézne funkcje, takie jak: Projekt, Ustawienia, Streaming Video ( transmisja
video ), Dokumenty, Tryb Python oraz Szukaj.

Kwadrant II Kwadrant |

0§ X w uktadzie wspotrzednych

Kwadrant IV

Kwadrant 11l

@ Feaed e
@ Hub:

D Modules: 0found

Most Used Not connected

Logic
Actions 0§ Y w uktadzie wspétrzednych
Loops
Colors
Senses

Camera

Data

Math

LN 1{e{ (Il INTERFEJS GRAFICZNY

Interfejs graficzny jest réwniez okres$lany akronimem GUI - Graphical User Inter-
face (Graficzny interfejs uzytkownika ). System operacyjny z interfejsem graficzny
jest tatwiejszy w obstudze, poniewaz nie musimy juz zapamigtywac¢ polecen, a
mozemy je zobaczy¢. Z GUI uzytkownicy nie musza zna¢ jezyka programowania.
Systemy operacyjne takie jak Microsoft Windows oraz Apple MacOS korzystajg z
GUI, a réowniez dzieje sie tak w przypadku wyszukiwarek Edge, Chrome i Firefox.
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Stawy i Motory - Lekcja trzystop;iowa

POZIOM: Foczathkuiacy Laawansowany

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
LUDZKIE CIALO (ANATOMIA) / PLASTYKA

® Uzywanie polecen ruchu
przeznaczonych dla serwomotorow
® Uzycie polecenia Czekaj

CELE NAUCZANIA
® Zapoznanie sie z pojeciem stawu
@ |dentyfikacja serwomotorow w
module ramienia robota
® Zaprogramowanie serwomotorow w
celu wykonania ruchu przy uzyciu
aplikacji FableBlockly

LG{e] @l CZYM JEST SERWOMOTOR?

Modut ramienia jest modutem aktywnym, co oznacza, ze moze sig on poruszacd.
Jest to mozliwe dzieki dwém mocnym serwomechanizmom, w ktére jest wy-
posazone ramie robota.

Serwomotor to motor, ktéry obraca sie tylko do pewnego momentu i ktérego
szybkos$¢ moze by¢ kontrolowana. Na przykfad, ruch ramienia robota jest mozliwy
dzieki dziataniu serwomotorow.

Do innych przyktadéw zastosowan serwomotoru mozemy zaliczy¢ ster w mode-
lu statku lub tez prowadzenie samochodu na zdalne sterowanie.

) 10 min.
CWICZENIE

Wezcie kartke papieru lub arkusz tektury i odrysujcie kontur swojej dtoni ( lewej
lub prawej ). Nastepnie wykonajcie wtasne spersonalizowane ozdoby tej ,dtoni”.
Mozecie wykorzystaé w tym celu technike gwaszu, rysunek otéwkiem lub ozdobié
ja cekinami, spinaczami...

Poczekajcie, az substancje zastosowane w zdobieniu wyschng ( klej, farby...).
Nastgpnie odtdzcie swojg prace do dalszego wykorzystania w trakcie tej lekciji.

KROK 2 HorAYY M]3 M3 y.\'k

Staw jest to potgczenie pomiedzy dwoma ciatami statymi, ktére pozwala na
rotacje lub ruch wokét osi. Chociaz moze wydawac sie to skomplikowane, ten pro-
ces jest w rzeczywistosci dosy¢ prosty do zrozumienia.

5 min.

CWICZENIE

Otworzcie aplikacja ClassVR i wpiszcie ,Cialo” w pasku wyszukiwania. Zataduj-
cie materiaty z pakietu zatytutowanego , Ludzka Anatomia 3D”.

Plan Deliver

Playlist 14
= T‘\f’::‘:n Body

DNA
The Human Body
122MB ®

DNA (simplified)
The Human Body

Human male musculature
The Human Body
408MB &

Human Skeleton
The Human Body

v 239M8 @
The Human Bo

Playing

1" Human Skeleton

Preview ClassView

SERWOMOTOR

- moze by¢ kontrolowany, co
oznacza, ze wy mozecie ustali¢,
w jakim stopniu powinien on sie
obraca¢, a cooznaczaréwniez, ze wy
decydujecie, w ktérymm momencie
powinien sie zatrzymacé

- W jego wnetrzu znajduja sig trzy
przewody, w odréznieniu do motoru,
ktory posiada tylko dwa; trzeci
przewoéd serwomotoru posiada
funkcje kontrolng
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CZY WIEDZIELISCIE?

W ludzkim ciele znajduje sie 360
stawow.

Najbardziej mobilnym  stawem
jest staw ramienny. Pozwala on na
wykonywanie ruchéw w réznych
kierunkach - a jest ich ponad 3600
- stad tez mozliwe sg ruchy okrezne
ramion.

NOWE BLOKI!

4 ~

= 1]

Polecenie Czekaj tworzy pauze
trwajaca podang ilo$é sekund (,n”
sekund ), pomiedzy poprzednim
blokiem, a nastepnym dzialaniem.

czekajw
sekundach




CWICZENIE

Wyciagnijcie reke przed siebie i poruszajcie dtonia, nie poruszajgc palcami, ani
resztg reki. Przyjrzycie sie doktadnie, aby zobaczy¢, w ktorym miejscu wystepuje
ten ruch. Jest to tam, gdzie tgczy sig dion z przedramieniem.

Nastepnie, trzymajac reke wyprostowang, wykonajcie kilka ruchéw przedrami-
eniem; zauwazcie, ze miejsce, gdzie pojawiajg sig one jest zlokalizowane na pozi-
omie tokcia. Obie z wczesniejszych czynnosci sa przykladami ruchéw potaczen
stawowych.

lle potaczen stawowych uzywacie, podczas gdy potrzasacie kogos dionig w trak-
cie powitania? e ~9

Ramig ~ Ko$¢ ramienna

Ko$¢ promieniowa

Przedramie-
rzedramie Kos$¢ tokciowa

Nadgarstek .
" Srodrecze E
§
PrzeKosci _ iozki 0
dtonidramig Rallczkl E
5 min.

WYZWANIE

Wyobrazcie sobie, jakie dziatania bytyby mozliwe, gdyby nasza diort mogta obra-
cac sie w pelnym zakresie. Jakie czynnos$ci mogliby$my wykonywac ¢ Jakie bylyby
zalety i wady takiego rozwigzania?

((;{e] @<l ROBOTYCZNY MODUL RAMIENIA

Przymocujcie ( w potozeniu pionowym) modut ramienia do elementu podst-
awy. Jest to konieczne, aby zapewnic¢ petng stabilno$¢ oraz aby mozliwa byta ob-
serwacja ruchéw wykonywanych przez ramie robota, w trakcie waszego procesu
programowania. Zwréécie uwage na budowe tych dwdéch motoréw. Odnajdzcie
umieszczone tam symbole (+i-).

CWICZENIE
1. Uruchomcie modut ramienia ( za logo Fable znajduje sie przycisk).

2. Polagczcie Hub z komputerem za pomoca kabla USB.

3. Wybierzcie kolor Huba (kliknijcie w niego ) i upewnijcie sie, ze moduf ramie-
nia ma te same ustawienia.

4. W sekcji Dziatania w menu aplikacji FableBlockly, wyswietlone sg bloki
polecen dotyczgce modutu ramienia.

Most Used Jd play note 32

Logic

Joint
Actions

y" move to X:

angle m Y: angle m on

CZY WIEDZIELISCIE?
Kos¢ gnykowa jest jedynag koscia,
ktéra nie ma potaczen stawowych
z zadng inng koscia. Jest to przypo-
minajgca ksztattem podkowe kosé,
ktéra znajduje sie pomiedzy pod-
brédkiem a tarczycg. Chroni ona
przetyk i umozliwia szeroki zakres
ruchéw, ktére nastepuja w procesie
mowienia i przetykania.

MODUL RAMIENIA

Moduly komunikujg
sie ze sobg tylko,
jeslimajg te same
ustawienia kolory-
styczne.

ZAPAMIETAJCIE!

y' moveto X: angleﬂ 8 angleﬂ on
8 wait in sec. n

gl moveto X: angle m Y angle m on

8 Waitin - n _

W celu uruchomienia wielu polecen
wykonywanych jedno po drugim, na-
lezy wstawi¢ pauze dla czasu wyko-
nania kazdego polecenia. Wykorzys-
tajcie polecenie czekaj z menu Petle.

LEKCJA 2
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Uzyjcie polecenia pokazanego ponizej i wybierzcie stosowny dla was kat.

move to X: angle
& Lonoe

Zauwazcie, ze katy moga przybieraé rézne wartosci i moga by¢ oznaczone po-
przez + lub -. Te same znaki sa réwniez zaznaczone na motorach i wskazujg one
na kierunek ruchu. Po prawej stronie bloku polecenia zaznaczony jest kod OBC
dla modutu ramienia. ( Uwazajcie: wasz modut moze mie¢ inny kod niz ten po-
kazany tutaj). Upewnijcie sie, ze wybieracie kod waszego ramienia robota, a nie
ten nalezacy do waszego kolegi. Po wprowadzeniu kgtéw mozecie uruchomié pro-
gram poprzez uzycie przycisku Play.

Co mozecie zauwazyé? Zmieniajcie podawane wartosci katow i analizujcie
ruchy wykonywane przez ramie robota.

10 min.
CWICZENIE
Przymocujcie papierowa dtorr wykonang na poczatku lekcji do modutu ramie-
nia. Zaprogramujcie ramig, tak aby moc nasladowacé ruchy dioni, a w szczegol-
nosci gest powitania.
Co zauwazyliscie w trakcie programowania2 Czy jest to konieczne, aby zapro-
gramowac oba motory, czy tez wystarczy tylko jeden2

) el [P ~

5 min.
DODATKOWE CWICZENIE

Zaprogramujcie ramig robota tak, aby nasladowato ono podanie tenisisty. Aby
to osiaggna¢, sprébujcie wykorzystac bloki polecen w kategorii Tryb Zaawanso-
wany. Jest tam nawet jeden, ktéry pozwoli wam na ustawienie predkosci wyko-
nania tej akcji.

~,Bawcie sie” liczbami, eksperymentujcie z katami i wartosciami dotyczacymi
predkosci, az do momentu, gdy osiggniecie najlepsze podanie tenisowe. Pow-
odzenia!

gl move to X: angle m Y: angle m with speed: m on

WNIOSKI

Ramie robota, ktére jest najprawdopodobniej najczesciej uzywanym modelem,
jest szczegdlnie uzyteczne w wigkszosci tego typu wyposazenia, ktére wyko-
rzystywane jest do operacji takich jak malowanie, skrecanie, czy tez spawanie.

W zaleznosci od tego, jak jest ono wykonane, moze by¢ to bardzo precyzyjne
urzadzenie wykorzystywane w medycynie, a nawet w misjach w kosmosie.

a6

LACZENIE

Kod na module ramienia jest
widoczny w tym miejscu.

ZAPAMIETAJCIE!

)

Staw lokciowy = Modut ramienia
W maszynie

CZY WIEDZIELISCIE?

® Stowo ,, tenis” pochodzi od stowa
z jezyka starofrancuskiego w trybie
rozkazujacym - ,tenez!” , co przettu-
maczy¢ mozemy jako , Bierz!”.

® Najdluzszy w historii mecz tenisa
zostat rozegrany w 2010 w Wimble-
don, w pierwszej rundzie. Trwat on
11 godzin i 5 minut. Najkrotszy mecz
rozegrano w roku 1992. Byt to mecz
finatowy turnieju Wimbledon i trwat
on 23 minuty.

® Sabina Lisicki wykonata na-
jszybszy serw w historii w 2014 roku.
Jej podanie miato predkos¢ 210
metréw na godzine.

NOWE BLOKI!

? moveto X: angle m

Y: angle m on

Ten blok pozwala na zapro-
gramowanie dwéch motoréw

modutlu ramienia.



Petle - Lekcja czterostopniowa

pPoziom: (IREITIEIE) Sredniozaawansowany Iaawansowany
POLE ROBOTYKA / PROGRAMOWANIE / SPORTY

CELE NAUCZANIA
e Uzywanie polecen Petli w aplikacii ® Rozpoznawanie btedéw w progra-
FableBlockly mach domysinych

KROK 1 Qa;¥4ciW.Yo}

Serwomotor to motor, ktéry obraca sig tylko do pewnego momentu i ktérego szy-
bkos$¢ moze by¢ kontrolowana.

Joint: Staw jest to potgczenie pomiedzy dwoma ciatami statymi, ktére pozwala na
rotacje lub ruch wokot osi.

10 min.
CWICZENIE

e |[Podajcie kilka przyktadéw zastosowan serwomotorow.

e Podajcie kilka nazw stawoéw w ludzkim ciele.

e Zaprogramujcie modut ramienia, aby wykonat ruchy nasladujace gest powita-
nia (od lewej do prawej ).

[(G{o]\¢”B CZYM JEST PETLAZ

IW wielu sytuacjach istnieje potrzeba powtdérzenia dziatania lub zestawu in-
strukcji. W programowaniu, petla jest powtarzajaca sie struktura, ktéra wielokrot-
nie wykonuje instrukcje lub blok instrukciji.

Rozwazmy jako przyklad proces przygotowywania nalesnika z czekoladg. W
celu rozprowadzenia czekolady nalezy wykona¢ kilka ruchéw rotacyjnych nad
nalesnikiem. Gdybym na przyktad wykonat trzy takie obroty, oznaczatoby to, ze
wykonatem petle, czyli powtérzytem instrukcije trzy razy.

10 min.

CWICZENIE

Z dziatu przeznaczonego na plastyczne dziatania zabierzcie kartkg papieru, lin-
ijke i kredki. Wykonajcie rysunki stosujgc powtarzajgce sie polecenia. Oto kilka
pomystéw na wykonanie tego ¢wiczenia:

® Przesurnicie oldwek o 5cm do gory, a nastepnie 3cm w prawo. Nastepnie zmien-
cie kolor. Powtorzcie to polecenie cztery razy.

® Narysujcie okrag, przesuncie otéwek 3cm do gory, zmiericie kolor i narysujcie
kolejny okrag w takim samym rozmiarze. Powtdérzcie to polecenie pigc razy.

Te dziatania sa przykladami powtarzajgcych sig akcji.

KROK 3 J;{eloy4 W2 Sy N]

Mozemy znalez¢ kilka typow petli. Niektére moga by¢ nieskoriczone, podczas
gdy inne beda wykonywane, az warunek zostanie spetniony. Na przyktad, spacer
do szkoty, dla twoich n6g stanowi petle, z powodu powtarzajacej sig akcji ndg.

9 min.

CWICZENIE GRUPOWE
Przygotujcie kartki w formacie A4. Wstancie i wykonajcie polecenia z blokéw
przedstawionych ponizej. Zauwazcie ilo$¢ powtdrzen tam podanych.

W tym éwiczeniu uruchamiacie petle z czteroma wykonaniami. Dwa polecenia
wewnatrz byty wykonane 4 razy.

CZY WIEDZIELISCIE?

Mozemy wyliczy¢ okoto 50 rodzajow
dyscyplin sportowych, w ktérych ko-
rzysta sie z pitki.

Nie wiemy kiedy wynaleziono pitke,
lecz to Grekom nalezy przypisac
wspanialy pomyst wypetnienia jej
powietrzem.
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9 min.

CWICZENIE GRUPOWE - PRACA W GRUPIE

Zrobcie pitke korzystajac z materiatéw w dziale rekodzieto artystyczne. Razem
z kolezankami i kolegami z klasy stancie w okregu i wykonajcie ponizszy program.

Zauwazcie, ze gra z pitka, tj. program bedzie uruchomiony, az do momentu,
gdy pitka upadnie. Ta petla nie jest wiec nieskonczona, akcje byly powtarzane, az
warunek ,pitka upadta” nie zostat spetniony.

KROK 4

Poznajcie polecenia w Petlach w menu aplikacji FableBlockly. Stworzcie swoje
wlasne programy dotyczace modutu ramienia...

10 min.
CWICZENIE
Rozpoznajcie i poprawcie btedy w nastepujacych programach. Sprawdzcie pro-
gram w aplikaciji.

® Chcemy, aby ramie robota powtérzyto
ten ruch cztery razy.

® Chcemy, aby ramie robota poruszato
motorem X w przerwach trwajacych
jedna sekunde.

repeat

repeat forever

repeat forever

8 wait in sec

& movetoX: rangle B Y: rangeld on EZA3

angle m Y:
angle (g v:

do ?‘ move to X:

oo I
8 wait in sec. n

do

& movetoX: +angle [ Y:

do

?’ move to X:

—

angle on
@ angle [§ on

8 wait in sec

8 wait in sec n
AN
9 min.

CWICZENIE

W pewnych warunkach niezbedne jest przerwanie petli, tak jak zostato to zro-
bione w grze, gdy rzucaliscie papierowa pitkg do osoby po prawej stronie. Petla
zostala przerwana przez upuszczenie pitki. Moze nastgpi¢ wiele sytuacji, kiedy
chcemy przerwac petle.

Co waszym zdaniem zrobi ramig robota, jesli bedzie ono wykonywato nastepu-
jacy program?

repeat forever

?‘ moveto X: angle m Y: | angle m on

8 wait in sec. n

do

?‘ moveto X: [ angle m Y: | angle m on

(N 1{e{ (Il REPETITIO EST MATER STUDIORUM

s,Powtarzanie jest matkg wiedzy” to regufa, o ktérej mogliscie juz wczesniej
stysze¢. Roboty réwniez specjalizujg sie poprzez powtarzanie zadan, ktére
wykonuja, tak jak ludzie. Najlepiej bytoby, gdyby systemy weryfikacji mogty ul-
epszac / poprawia¢ prace robotéw, aby te mogly jeszcze lepiej wyspecjalizowac
sie po wielu powtérzeniach.

Robot odkurzajacy uzywa wiele petli w swoim programie. Bedzie on powtarzat
obroty szczotki, az wykryje przeszkode lub do momentu pojawienia sie problemu (
przewdd blokuje motor szczotki). W fabryce samochodéw, ramie robota wykonu-
je kilka powtarzajacych sie akcji podczas malowania maski samochodu.

ah—s

NOWE BLOKI!

repeat forever

o O

To polecenie dotyczy powtarzania
w nieskonczonosé¢ polecen
umieszczonych w petli (od géry do
dotu).

NOWE BLOKI!

repeat times

oo O

| S

To polecenie dotyczy powtarzania
polecen umieszczonych w petli kilka
razy. llos¢ powtdérzen moze by¢ mo-
dyfikowana w zaleznosci od potrzeb.

WAZNA INFORMACJA

Nalezy ostroznie uzywaé pet-
li nieskonczonosci! Awaria pet-
li powtarzajacej polecenie w
nieskonczonos$¢ moze spowodowacd
zawieszenie sie twojego komput-
era i uruchomionej aplikacji. Na
przyktad, jesli aplikacja wykonuje
reset i po ponownym uruchomieniu
sie wykona kolejny reset, nie wyko-
na ona nastepnego polecenia. Ut-
kniecie z powtarzajacym sie proble-
mem resetowania.

NOWE BLOKI!
repeat forever -
8 wait in sec.

l break out ~ of loop
-

To polecenie przerywa petle, w ktorej
jesti przechodzi do nastepnego
polecenia.

do




Jeden Hub, dwa moduty - Lekcja trzystopniowa

POZIOM: _ ZJaawansowany

POLE ROBOTYKA / PROGRAMOWANIE / HISTORIA /
NAUKI HUMANISTYCZNE

CELE NAUCZANIA
® Poznanie potgczonych modutéw w ® Kontrolowanie dwé6ch kompo-
aplikacji FableBlockly nentéw robota poprzez potaczony Hub.
® Zaprojektowanie i zbudowanie
robota, ktéry moze sie poruszacd.
10 min.
CWICZENIE

Cel: Stworzenie skamieniatosci.

Materiaty do pracy: muszla slimaka lub matza, drewniany patyk, dwa plas-
tikowe kubki lub dwa papierowe wykonane z grubszego papieru, pgdzel, rekaw-
iczki, olej, gips, pojemnik z woda, plastelina.

Instrukcje: Nalezy zatozy¢ rekawiczki, a nastepnie ugnies¢ plasteline. Kiedy juz
rozgrzejemy jg ugniatajac, bedzie ona bardziej plastyczna. Na dnie kubka utdzcie
warstwe plasteliny o grubosci okoto 2 cm. Jej powierzchnia powinna byc¢ ptaska.
Uzywajac pedzla, natdzcie olej na te ptaska powierzchnig. Wezcie skorupke $li-
maka i wcisnijcie jg w plasteling tak mocno, jak to mozliwe. Uwazajcie, aby jej
nie uszkodzi¢. Ostroznie usuricie muszelke. Zauwazycie teraz zewnetrzny ksztatt
muszelki odcisniety w plastelinie. Natdzcie ponownie olej na plasteline.

W osobnej szklance, natdzcie warstwe gipsu o grubosci okoto 2cm, stopnio-
wo dodawajcie wode i mieszajcie drewnianym patykiem do uzyskania jednolitej
i niezbyt ptynnej mieszaniny.

Nalejcie uzyskang mieszanine do kubka z plasteling.

Odtéz kubek do wyschniecia do dziatu z materiatami plastycznymi. Posprzata-
jcie wszystkie materialy, aby mie¢ wolng przestrzen do pracy na stole.

SKAMIENIALOSCI

(ROK

Petla jest powtarzajaca sie struktura, ktéra wielokrotnie wykonuje instrukcje
lub blok instrukcji. Petla moze by¢ nieskoniczona, co oznacza, ze nigdy sig nie za-
trzymuje, lub skoniczona, ktéra konczy sie, kiedy warunek zostanie spetniony.

Obrdét Ziemi wokot Storica jest przyktadem petli nieskoriczonej. Obracajacy sie
beben uruchomionej pralki jest przyktadem petli skorczone;j.

Jakie inne przyktady mozecie podac?

Teraz, sprobujcie odnalez¢ sytuacje, ktére moga przerwac petle. W przypadku
pralki do prania moze to by¢ przerwa w dostawie wodly.

Podajcie wiecej przyktaddw.

10 min.
CWICZENIE
Dinozaury dominowaly ekosystemy ziemskie przez okoto 165 milionéw lat.
Pojawity sie na Ziemi okoto 220 milionéw lat temu, pod koniec okresu Triasu.

LEKCJA 4




(

-

Wrazz ClassVR bedziemy ,podrézowac” w czasie i przestrzeni. Odkryjemy faune
i flore typowg dla Kredy, ktdéra byta ostatnim okresem wystepowania dinozauréw. ,
Otwérzcie aplikacje ClassVR, udajcie sie do Przeszukaj Subskrypcje i wpiszcie CZY WIEDZIELISCIE®
tam Kreda. Otworzcie i zaladujcie zasoby Okres Kredy.
Nazwa ,dinozaur” pochodzi od
greckich stéw deinos ( co oznacza ,,
straszny / okropny” ) oraz saurus ( co
oznacza ,jaszczurka”).

<
<<
ﬂ
O
4
L
-

Richard Owen - stawny naukowiec i
paleontolog z Anglii - uzyt stowa ,di-
nozaur” w1841 roku.

Jednym z najwiekszych, znanych
nam dinozauréw byt Argentynozaur.
Byt on dtugi na ponad 30 metrow i
wazyt okoto 100 ton.

Kompsognat - najmniejszy, znany
nam dinozaur miat 1 metr dlugosci i
wazyt okoto 2,5 kilograma.

Queued
Cretaceous Period

Preview ClassView

Opiszcie to doswiadczenie w Wirtualnej Rzeczywistosci. Jakie dinozaury spot-
kaliscie?
Czy mozecie podac cechy tych dinozauréw?

((G{e]i¢”% JEDEN HUB, WIECEJ POLACZEN

Zauwazyliscie juz, ze kazdy Hub i modut Fable opisane sg unikalnymi kodami.
Program Fable Blockly pozwala wam na podtgczenie kilku modutéw do jedne-
go Huba. Zobaczcie dwa przyktady ponizej. Przetestujcie je! Zauwazcie dwa
podtgczone moduty ramienia ( G57 i H7N ). Uwaga! Mozecie mie¢ inne kody do
wybranych przez was modutéw. Pamigtajcie o tym i uzywajcie ich!

SEKWENCJA 1

repeat forever

?' moveto X: | angle ﬂ Y: | angle m on

8 wait in sec.

?‘ move to X: angle@ Y: | angle@ on

8 wait in sec. .

k

do

SEKWENCJA 2




20 min.

CWICZENIE GRUPOWE

Stworzcie wiele druzyn i zbudujcie dinozaura korzystajac z modutéw robota i
akcesoriow Fable. Dinozaur powinien méc sig poruszaé. Ponizej przedstawiamy
kilka pomystoéw dotyczacych tego zadania:

Cwiczenie moze by¢ jeszcze ciekawsze, gdy uzyjecie akcesoriéw wykonanych w
technice druku 3D oraz klockéw Lego do konstrukcji swojego dinozaura - robota.
Pokazcie swojg tworcza nature i eksperymentujcie z nowymi ksztattami, rozmia-
rami oraz nowymi blokami polecen. Powodzenia!

5 min.

CWICZENIE

Teraz, kiedy juz zblizamy sie do konca lekcji, zapraszamy was do analizy skam-
ieniatosci, ktérg mieliscie wykonac¢ i odtozy¢. Jesli gips stwardniat, przetnijcie
kubek i ,odkryjcie” swojg skamieniatos¢. Jesli gips jest nadal migkki, wykonajcie
te czynnosci w domu. Delikatnie usuncie plasteling. Jesli na gipsie nadal pozos-
taly resztki plasteliny, nalezy usungé¢ je za pomoca pedzla. Wytrzyjcie skamie-
niatos$¢ chusteczka.

Zabawmy sig w paleontologéw i wyobrazcie sobie, jakie byto prawdziwe pocho-
dzenie stworzenia, z ktérego powstata ta skamieniatos¢. Kiedy i w jakim $rodow-
isku ono zyto? Jakie sg jego cechy?

"IN [oX{ (I HISTORIA | PRZYSZLOSC

Poprzez potaczenie réznych czesci wyposazenia w jednym zestawieniu, moze-
my dac¢ robotowi / wyposazeniu nowe zastosowania. Poprzez potaczenie kil-
ku modutéw ramienia mozna stworzy¢ weza, ktérego mozna zaprogramowac.
Modularnos¢ pozwala na potaczenie kilku elementéw i nawet na przekazywanie
sit pomigdzy nimi.

Istniejg roboty, ktére posiadajg zdolnos¢ taczenia sie ze sobg nawzajem, po to
aby stworzy¢ nowe formy lub odpowiadaé na nowe sytuacje / konteksty.

CZY WIEDZIELISCIE?

Angielskie stowo ,fossil”, ktére

oznacza skamieniatos$é, pochodzi od
tacinskiego stowa ,fossus”, oznacza-
jacego ,wykopywac”. Skamieniatos-
ci sg to $lady zycia, ktére toczylo sie

w przesziosci na Ziemi.

Najstarsze skamieniatosci majg
okoto 3,5 miliarda lat. Aby okresli¢
co$ mianem skamieniatosci musi
mie¢ ono mie¢ co najmniej 10 000
lat.

Najstarsza odkryta skamieniatos¢
zawiera dowody na istnienie form
zycia na Ziemi sprzed 3,7 miliarda
lat temu. Nazwano te skamieniatosci
stromatolitami.

Nasza planeta ma 4,5 miliarda lat.

ZAPAMIETAJCIE!

Uzycie po- . e
jedynczego - B

Huba w celu

potacze-

nia kilku

modutdow

jest bardzo

efektywne,

z tego pow-

odu, ze po-

zwala nam

na kontrole

maszyny,

sktadajacej

sie z kilku modutéw, z jednego kom-
putera. Dzieki temu mozemy bu-
dowac i kontrolowaé coraz bardziej
ztozone maszyny.

LEKCJA 4
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Sprawdzenie postepow
eIl ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE

o
<
ﬂ
O
X
L
-

B
CELE NAUCZANIA _ ,
® Sprawdzimy wasze zrozumienie ® Rozpoznanie btedéw w progra-

polecen ruchu zawartychwmenudla ~ mach domysinych.
modutu ramienia.

10 min.

CWICZENIE

JAKI WYNIK OSIAGNIEMY?2
Nalezy umiesci¢ modut ramienia na podstawie bazy w potozeniu pionowym.
Zanim podfagczymy ramie robota do komputera, sprébujcie wykonaé¢ ruchy
modutu ramienia pokazane w ponizszych programach. Przetestujcie kazdg sek-
wencje w aplikacji FableBlockly.

SEKWENCJA 1

do

| Sy

WAZNA INFORMACJA

5 | Duplikuj

Add Comment
External Inputs
Collapse Block
Disable Block
Delete 2 Blocks

Poprzez klikniecie prawym przycisk-
iem myszy na blok polecen mozna
zobaczyé, jakie dziatania mozna na
nim wykona¢. Polecenie Duplikuj st-
worzy nastepny identyczny blok.

CZY WIEDZIELISCIE?

Wyrazenie” Quod erat demonstran-
dum” (Q.E.D.) oznacza ,, co bylo do
udowodnienia” i uzywa sie go w jezy-
ku matematycznym, na koricu wy-
wodu matematycznego.




rF Shape
i_' Robotics

CWICZENIE . 10
WAZNA INFORMACJA |-

ZNAJDOWANIE BLEDU = -

W przedstawionym programie, chcemy aby motor X wykonat powtarzajacy sig , O
ruch, w odstepach czasu trwajacych 1 sekunde, z pozycji pionowej, do kata pros- 8 waitin s l N4
tego (90 stopni ). Wytlumaczcie, gdzie znajduje sie btad i jak nalezy go poprawic. Extomal nputs L_IIJ

Collapse Block
Disable Block

SEKWENCJA 1 Deete 2 Bocks

Help

repeta continuu

?’ mergila X: unghi m Y: unghi m pornit

You can add
comments here.

)

fa

‘E K wait in sec. (]I

Polecenie Dodaj komentarz poma-
ga wam zrobi¢ notatki. Pozwoli to
wam na lepszg organizacje pracy. W
- tym samym miejscu mozna réwniez
usung¢ swoje komentarze, poprzez
ACTIVITY uzycie polecenia Usun komentarz.
ZNAJDOWANIE BLEDU Mozna edytowa¢ komentarz po-
Musimy stworzyé program wedtug ktérego ramie robota wykona dwa ruchy (od | 244 WIHAIEE SR ER =Tl
lewej do prawej, na 90 stopni) i powrdci do poczatkowej pozycji. Nalezy sprawdzié,
czy przedstawiony ponizej program spetnia te warunki.
Wymyslcie swojg wtasna wersje programu, ktéry rozwigzatby problem, ktoéry
mozna tu odnalezé. Przetestujcie swoje rozwigzanie w aplikacji FableBlockly.

SEKWENCJA 1

g" mergila X: unghi m s unghim. pornit
L —

repeat forever

?" moveto X: = angle m it angle a on
8 wait in sec. l

do

? move to X: angle m Y: angle a on
8 wait in sec. l

-

3’* move to X: angle m R angle ﬂ on




0 15min.

=9 CWICZENIE -

- CZY WIEDZIELISCIE®?
O PROBLEM 1

4 ROBOT MALARZ Roboty przemystowe sa maszynami,
Iilj Pomdzcie malarzowi namalowac interesujgce ksztatty na kartce papieru. ktore pracuja w fabrykach i wykonu-

Korzystajgc z akcesoridow Fable i réznych narzedzi wybranych przez was z dziatu ja zestaw polecen opartych na pro-
Rekodzielo Artystyczne, stworzcie pedzel i przytgczcie go do modutu ramienia. gramach napisanych przez progra-
Napiszcie program, ktory nasladowalby ruchy reki (z gory na dot, od lewej do mistow. Moga by¢ one ponownie
prawej, po skosie itd.), i malowatby na kartce papieru. Uzyjcie akcesoriow z labo-  Je£Telfele|e=1aale) 1o (=T o) ARYGY Co ) W16
ratorium, aby umiesci¢ kartke w ,pozycji stojagcej”. Na koniec, przygotujcie wyst-  Blelc¥eTo ElaI RN [
awg waszych prac. Pierwszy robot przemystowy, ktérego

prace mozna bylo zaprogramowacg,
/¢ N ( ' zostat stworzony w 1954 roku, a jego
2 tworca byt George Devol. Ten robot
byt ramieniem, ktére pdzniej zasto-
sowano w fabrykach samochodéw
General Motors (w 1961 roku ).

POMYSLY NA AKCESORIA

Akcesoria z Zestawu
Fable Robotics

J N\

PROBLEM 2 (PRACA W GRUPIE)
ROBOT ZMYWARKA

W celu pozmywania naczyn nalezy zaprojektowaé program, ktéry skfadatby sig
z tapania i podnoszenia gabki do mycia naczyn. Korzystajac z dwéch modutow
ramienia i roznorodnych akcesoriow ( albo z zestawu Fable lub z innych,

wykonanych przez was narzedzi ), zaprogramujcie ramie robota, aby wypetnito to SUGESTIE
zadanie, unikajac upuszczania gabki.

Jesli uznacie, ze akcja chwytania

gabki przez dwa ramiona jest zbyt
N\ ) trudna, to w takiej sytuacji nalezy
zwigkszy¢ objetos¢ podnoszonego
obiektu. Na przyktad, mozna trzymacé
dwie gabki razem. Dlaczego zadanie
wykonane w ten sposéb bedzie tat-
wiejsze?

-

-

"IN [o1{ (I ZAWODY PRZYSZLOSCI

W bardzo niedalekiej przysztosci kazdy bedzie pracowat z technologig. Nawet
jesli wybierzecie zawdd malarza, architekta lub lekarza, z pewnosciag bedziecie
korzysta¢, w duzym zakresie, z technologii, a moze nawet z pomocy wyspecjal-
izowanych w waszej dziedzinie robotéw.

uh—14
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Komunikacja wizualna - Lekcja jednostopniowa

CZY WIEDZIELISCIE?

Ludzie nie widzg swoimi oczami, lecz

PozioM: (QUBEILIEIE) Sredniozaawansowany Zaawansowany [EELNUNEEVERCIIy I TNOCIEN:

jak kamera video, ktéra moze uchwy-

LEKCJA 6

i¢ obraz i wysta¢ go do mézgu. Gdy-
ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE N . :
OGIA NAUKI HUMANISTYCZNE by oko byto prawdziwg kamera video
/ U U miatoby ono 576 megapikseli.
Ludzie potrafig mrugac¢ 5 razy na se-
CELE NAUCZANIA kupde..Podcz,as_ rozmowy mrL_Jgaja,
e Instalacja aplikacji Fable Face. ® Pokazanie wyrazéw twarzy na ekra-  [ellNe[trAN R T ARCEIETe LT IO [Torde]
(Face - twarz) nie telefonu. okoto 4 200 000 mrugnig¢ na rok.

15 min. CZY WIEDZIELISCIE?

Ludzie nie widzg swoimi oczami, lecz
OKO za pomoca swojego mézgu. Oko jest

Oko jest organem uktadu wzrokowego. Jedynym organem, ktory jest bardziej [BEbGIESENICEASCIEINEIENE T
zlozony niz oko, jest mézg. Mozecie mie¢ zielone lub brazowe oczy. Kolor oka jest  BeLASSlCEARVELCTRe[oRelelyylerZe[UE Gdy-
nadawany przez teczéwke. To jest whasnie to, co najpierw zauwazamy, gdy patrzy- BRSO UC AR I EIERT LD
my komus w oczy. Zauwazcie, jaki kolor oczu ma twdj kolega lub kolezanka. miatoby ono 576 megapikseli.

W celu zbadania budowy i funkcji ludzkiego oka, zbadajcie obraz tego organu  WEVeFALN oleliE=Vi Ny (Ue EIRN VAN ERS
wzroku w wersji 3D. Uzyskajcie informacje na ten temat, wchodzac do cyfrowego  [ZSIgle (=AM =leTe (o2 X {orAqa (o) )\ A4 (V[ T ]
laboratorium 3D dostepnego na tym komputerze. oni duzo czesciej, osiggajac liczbe
okoto 4 200 000 mrugnie¢ na rok.

CWICZENIE @

CZY WIEDZIELISCIE?

Za pomocg danego oprogramowan-
ia, kamery video potrafig rozpoznaé¢
osobe poprzez analize twarzy. Kazdy
cztowiek ma unikalny ,wzor” twarzy.
Pomaga wam to, na przyktad, od-
blokowa¢ wasz telefon, tylko poprzez
popatrzenie sie¢ na niego. Lub...
powinnismy raczej powiedziec, ze to
telefon patrzy sie na was:) Réwniez
kazde oko ma niepowtarzalny ,wzor”.
Oznacza to, ze nie ma dwaéch osob z
identycznymi oczami.

Otworzcie aplikacje ClassVR, udajcie sie do Przeszukaj Subskrypcje i wpiszcie
Galka oczna. Otworzcie i zatadujcie zasoby zatytutowane Neuroanatomia Ludz-
kiej Galki Ocznej.

@ CLASSVR Plan Deliver

Playlist

Human Eyeball Neuroan...

*

b

. X A § %> 2 HEV I« 4| Preview ClassView

Human Eyeball Neuroanatomy




5 min.
éwiczenie O
Czesto korzystamy z emotikondw, aby wyrazi¢ nasze nastroje podczas pisania
wiadomosci. Dzisiaj, za pomoca tylko jednego kliknigcia. mozemy przekazaé swo- INSTALOWANIE
je emocije, takie jak rados¢, ztos¢, smutek itd.
Sprobujcie wyjasnic, jakie emocije / nastroje pokazujg ponizsze obrazki.

Auf
P —Z N a 79
gtV o SN 37(00\

KROK 1

Ekosystem robotyki edukacyjnej Fable zawiera réwniez aplikacje Fable Face.
Pobierzcie te aplikacje na swoj telefon i nadajcie swojemu robotowi ludzkie cechy. . J
Po zainstalowaniu tej aplikaciji, bedziecie mogli jg uruchomié. WAZNA INFORMACJA \ -

INSTALOWANIE ZEACZONY

Fable Face Shape
o Robotics

Program: Oprit

@ Hub: FTK

@ Module: 2 gisit
Jesli wszystko poszto dobrze, powinniscie zobaczy¢ na waszym telefonie dwoje

\ ) , NOWE BLOKI!
duzych oczu, ktére moga by¢ zaprogramowane z FableBlockly (wasz komputer).

_ =

10 min.
éwiczenie O
W sekcji ,Dziatania” menu w Fable Blockly znajdziecie polecenia powigzane z
»Twarzg” robota.
Przetestujcie wszystkie polecenia w ,Dziataniach” w menu Twarz. Powcisnigciu
przycisku Tryb Zaawansowany, bedziecie mieli dostep do jeszcze wiekszej liczby

polecen. Ji

Datele de contact ale dezvol... v

Incearca versiunea beta

Connect

Aplikacja Fable Face wykryje zaréwno wasz Hub, jak i inne obecnie podigczone
Huby. Wybierzcie swoj kod z listy ( kod znajduje sie z tylu waszego Huba ) i wcisni-
jcie klawisz ,Polacz”.

iris ~ |[

I Logic |
:
I Loops
Colors
Senses
I Camera

WNIOSKI  g= o] N:{o]:{0) 0's

Prawdopodobnie najwigkszym wyzwaniem dla robotéw lub inteligentnej czesci
wyposazenia jest wyrazanie emocji. Niezaleznie od tego, czy jest to wykonalne
czy tez nie, oraz czy wydarzy sig to za kilka lat lub za sto lat, ludzko$¢ musi by¢
przygotowana na ten moment.

ah—16



-
KOLtA | RUCH - Lekcja dwustopniowa

Poziom: ({IREIIEIE) Sredniozaawansowany Zaawansowany

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
MATEMATYKA / NAUKI HUMANISTYCZNE / HISTORIA / FIZYKA

CELE NAUCZANIA o o
® Polgczenie modutu Obrotowego z ® Zaprogramowanie i wprawienie
komputerem. modutu Obrotowego w ruch w kierun-

ku do przodu i wykonanie obrotu pod
katem 90 stopni

® Poznanie polecen ruchu dla
modutu Obrotowego.

KROK

Przeanalizujcie ponizszy program i wybierzcie zdjecie, ktére najlepiej pokazuje
sytuacje po jego wykonaniu.

gl' moveto X: = angle ﬂ Y: angle m on

10 min.
CWICZENIE

Do wykonania tego ¢wiczenia potrzebne bedg nam: cztery otéwki, sklejka o wy-
miarach 10 x 7 cm (lub zeszyt ), drewniana figura geometryczna (lub wypetniony
piornik ), sitomierz sprezynowy, cienka rolka tasmy papierowej, ruletka.

Kawatek drewna nalezy umiesci¢ na sklejce, ktéra znajduje sie na stole. Uzyjcie
papierowej tasmy do stworzenia raczki / haczyka, tak jak pokazano to na zdjeciu.
Chwyccie sitomierz za raczke i pociagnijcie, aby go poruszy¢. Zaobserwujcie na
sitomierzu, jaka sita jest do tego potrzebna. Narysujcie tabelke, taka jak pokazano
ponizej, i wpiszcie do niej wartosci, ktdre uzyskacie. Powtérzcie pomiary i zapisz-
cie je ponownie w tabeli.

Sila potrzebna do poruszenia
sklejki z obcigzeniem
umieszczonym na niej

Podejscie 1 Podejscie 2

Bez otéwkoéw pod sklejka

Z otéwkami pod sklejka

Zauwazcie, co stanie sig, gdy umiescicie cztery otdwki pod tym drewnianym
obiektem i sprébujecie wykona¢ ten sam ruch z sitomierzem. Jakie wyniki uzys-
kaliscie za tym podejsciem? Jak wyttumaczycie te réznice?

CZY WIEDZIELISCIE?

Sita tarcia jest sitg, ktéra pojawia
sie kiedy dwa ciata wchodzg w in-
terakcje, na powierzchni styku

pomiedzy nimi. Podczas ruchu, sita

tarcia przeciwstawia sie ruchowi, co
oznacza, ze go spowalnia.
Wspodtczynnik tarcia zalezy od ma-
teriatlu, z ktérego wykonane sa te
obiekty.

Sita tarcia

papier scierny

Powtérzcie ten eksperyment w domu
z rodzicami. Tym razem jednak bez
otowkow. Jako powierzchnie do
przesuwania obiektow wykorzystaj-
cie szkto, a nastepnie papier Scierny.
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Skorzystajcie ze zdjecia ponizej, aby odkry¢ czesci skltadowe i funkcje modutu WA2NA INFORMACJA

Obrotowego.
® Stacja Dokujgca - pozwala, aby modut Obrotowy mégt potgczy¢ sig z innymi : POLACZENIE
modutami Fable. Unikalny kod potaczenia mozna od-

® Motory A & B - Motory modutu Obrotowego. Moga by¢ zamoéwione oddzielnie. nalez¢ z tytu modutu Obrotowego.

® Czujniki - modut Obrotowy jest wyposazony w czujniki Zblizeniowe, Koloru i
Swiatta.

® Swiatta

® Kotka - To sg komponenty dodatkowe.

~
<
ﬂ
O
X
L
-

(f Kétka z mozliwoscig Obszar potaczenia N\ \
przytaczenia / odtaczenia

Motor A

l
-—kj—. Motor B

i/
k

NOWE BLOKI!

(-] move forvard - -4 oM -

To polecenie sprawia, ze modut
Obrotowy porusza sie do przodu /
do tytu lub obraca sie.

\_ Czujniki  Swiatta J
- /

Modut Obrotowy jest zidentyfikowany poprzez unikalny kod ( znajduje sie na tyle
modutu ). Kiedy juz ustawicie ten sam kolor na Hubie i module Obrotowym, zau-
wazycie, ze w Przestrzeni Komunikacji w FableBlockly wymienione sg kody kazde-
go z nich.

CWICZENIE
Zaprogramujcie modut Obrotowy, aby poruszat sie do przodu przez 5 sekund,

a nastepnie do tytu przez 6 sekund. Stwdrzcie program w taki sposéb, aby robot NOWE BLOKI!

wykonywat dane polecenia przynajmniej 3 razy. Skorzystajcie z polecenia Dziata-

nia w menu. o
=110 90 || degres - L ovia -

b
To polecenie sprawia, ze modut

Obrotowy obraca sie. Kat moze by¢
modyfikowany.

Actions

Spin
Loops

Colors

(- moveorvara | 0w

I Sensors

=111 360 | degrees - |4 o
| —

CWICZENIE

To polecenie dotyczy dziatania polegajacego na skrecie w lewo

&) roteste m‘pornit

Zaprogramujcie robota, aby poruszat sig godnie z diagramem zamieszczonym
ponizej. Mozecie uzy¢ dtugopisu, ksigzki lub przedmiotu z dziatu Rekodzieto Arty-
styczne jako przeszkody.

Nastepnie zbudujcie wiekszg trase na poditodze waszej klasy szkolnej i sprobu-
jcie umiesci¢ na niej wigcej przeszkod. Zaprogramujcie robota, aby poruszat sig
po nowej trasie.

v

START T PRZESZKODA l
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10 min.

CWICZENIE

Wykorzystajcie papierowg tasme, aby stworzy¢ taka trase na podtodze, jak po-
kazano ponizej. Zaprogramujcie robota ( uzywajac najmniejszej mozliwej ilosci
polecen), aby poruszat sie zgodnie z wyznaczong $ciezka.

Fo—— -

e |

| L= = =

r— == =4d

START STOP

10 min.
CWICZENIE
Dotaczcie pisak do modutu Obrotowego ( wyposazonego w kofa ). Mozecie
uzy¢ do tego tasmy papierowej. Robota nalezy umiesci¢ na kartce papieru, aby
poprzez wykonanie programu powstat na niej rysunek trojkata lub kwadratu.
Sprobujcie zaprogramowac robota tak, aby uzyska¢ sciezki w ksztatcie rombu,
pigciokata, szesciokata itd.

WNIOSK

Zastosowanie wigkszej sity nie zawsze rozwigzuje problem. Podobnie jak z
przykladem z zastosowaniem sitomierza, testowanie nowych sposobéw moze
dawad proste, szybkie, niskoenergetyczne rozwigzania. Sita danego wyposazenia
réwniez zalezy od energii przez niego zuzywanej. Dron szybciej zuzyje swoje bate-
rie, jesli bedzie korzystat z maksymalnej sity obrotowej swoich $migiet. Tak samo
sytuacja przedstawia sie w przypadku samochodow elektrycznych, jesli uzywasz
pedatu przyspieszenia do maksimum. Jako programisci zawsze bedziecie mysle¢
nad bardziej wydajnym sposobem zuzycia energii. Bedziecie zaskoczeni, ze
czasami mozna odnalez¢ wiele sposob6w na nieduze zuzycie energii.

CZY WIEDZIELISCIE?

® Uwaza sie, ze kolo wywodzi sie
ze starozytnego Sumeru w Mezo-
potamii, pradawnego terytorium
Dacji. Wynaleziono je 7000 lat temu.

® L udzie uzywali kota w pozycji pozi-
omej w garncarstwie oraz do miele-
nia ziaren, a w pozycji pionowej przy
transporcie lub przy rozwijaniu i ul-
epszaniu réznych mechanizméw (na
przyktad mtyny wodne).

® Zaktada sie, ze pierwsze kotfa zbu-
dowane byty z drewnianych beli.

® W celu odcigzenia ciezkich,
petnych koét drewnianych powozéw w
Azji Mniejszej, ludzie wynalezli szpry-
chy (okoto 2000 lat p.n.e.) Szprychy
nie tylko zmniejszyly mase kot, lecz
réwniez zapewnity potrzebne wspar-
cie dla kot, aby te nie tamaly sie tak
tatwo.

CZY WIEDZIELISCIE?

® Maraton to sportowy wyscig bieg-
aczy na oficjalnym dystansie 42 195
km. Przewaznie wyscig ten jest prze-
prowadzany na drodze.

® Nazwa tego wydarzenia wywod-
zi sie z legendy o greckim zotnierzu
Filippidesie, ktéry jako postaniec,
przyniost do Aten wiadomosé o zwy-
ciestwie w bitwie pod Maratonem.
Relacje Herodota kwestionuja jed-
nak prawdziwosc tej legendy.

® Wiekszos$¢ uczestnikow tej im-
prezy to sportowcy amatorzy, a
kazdego roku odbywa sie okoto 800
takich wyscigow.
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Algorytm i swiatta uliczne
- Lekcja trzystopniowa

Poziom: ({IREIIIEIE) Sredniozaawansowany Iaawansowany

oo
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O
X
L
-

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE

I
CELE NAUCZANIA ® Zaprogramowanie modutu

® Poznanie pojecia algorytmu Obrotowego w oparciu o stworzony
e Cwiczenia w tworzeniu algorytméw. ~ algorytm.

I
KROK

Przymocujcie tasma pisak do robota Obrotowego, tak aby goérna czes¢ pisaka
dotykata kartki papieru. Zaprogramujcie modut Obrotowy, aby ,narysowat” tré-
jkat na kartce.

KROK?2 [:\Nefol:4ay]

Algorytm to zestaw skonczonych instrukcji, ktére wykonane w danej kolejnosci,
prowadzg do pozadanego wyniku.

Ma skoriczong Kroki nastepuija jeden
liczbe instrukeii P etensons doter ALGORITHM
Krok 1: Zatéz skarpetki
Krok 2: Umies¢ stopy w butach
Krok 3: Zawigz sznurdéwki

Krok 4: Kiedy dotrzesz do domu, ro-
zwigz sznurdwki

Krok 5: Wysun stopy z butow
Krok 6: Zdejmij skarpetki

Ten algorytm jest jasny, ma

S

Jest zrozumialy.

skonczong liczbe instrukcji, prow-
adzi do tego samego rezultatu i ten
wynik jest mozliwy do sprawdzenia.
Co jeszcze mozecie o tym pow-
iedziec?

Zapewnla
sprawdzalny wynik.

20

Rozquu;e grupe proble-
moéw tego samego typu.




10 min.
¢wiczenie O

Hub podtaczony przez USB do komputera ma kilka koloréw. Te kolory moga by¢
zmieniane nie tylko poprzez nacisniecie Huba lecz réwniez za pomoca polecen w
programie. W menu Dziatania znajdziecie polecenie Swiatto.

Stworzcie dwuosobowe druzyny, aby pracowa¢ zdwoma Hubami. Zaprogramu-
jcie oba Huby, aby zachowywaly sie jak sygnalizacja drogowa. Jeden Hub bedzie
przeznaczony dla samochodéw, a drugi dla pieszych. Zobaczcie algorytm opera-
cyjny ponizej:

- Zielone dla samochoddw (przez 3 sekundy) i Czerwone dla pieszych

- Zé6tte dla samochodéw (przez 2 sekundy) i Czerwone dla pieszych

- Czerwone dla samochodow (przez 3 sekundy) i Zielone dla pieszych (przez 2
sekundy)

- Czerwone dla pieszych (przez 4 sekundy)

Nalezy zwréci¢ uwage na czasy wypisane powyzej. Zasugerujcie inne rozwigza-
nie w celu rozwigzania tego problemu.

5 min.
¢wiczenie O
Otwodrzcie aplikacje ClassVR i udajcie sie do Przeszukaj Subskrypcje, nastepnie
wpiszcie tam Cykl i zatadujcie Cykl Hydrologiczny. Przyjrzyjcie sie $ciezce, jaka
podaza woda i napiszcie algorytm dotyczacy tych akcji.

@ CLASSVR Plan Deliver

Playlist 1

Water Cycle

m Playing Preview ClassView
</ Water Cycle

5min.
CWICZENIE -PRACA W GRUPIE @

Stworzcie dwuosobowe zespoty. Narysujcie trase na potaczonych kartkach
papieru i nastepnie zaprogramujcie modut Obrotowy, aby poruszat sie zgodnie
z ustawionym algorytmem. Uzyjcie pojedynczego Huba i stwodrzcie swoje wtasne
zasady poruszania.

3o
<

wiosk: I

Myslenie algorytmiczne moze pomdc wam w przygotowaniu si¢ do testu z
matematyki, w zaplanowaniu wakacji, lub tez zaoferujecie koledze lepsze ro-
zwigzanie przy budowaniu robota. Analizowanie zadania, wybér odpowiednich
narzedzi i ustalenie odpowiednich krokéw i etapéw dziatania to wszystko elemen-
ty sposobu myslenia, ktéry zapewni wam sukces.

NOWE BLOKI!

CZY WIEDZIELISCIE?

Stowo ,algorytm” pochodzi od imi-
enia perskiego matematyka Al- Kh-
warizmi ( pierwszy uczony szkoly z
Bagdadu ). Jest on czesto okreslany
mianem ,0jca algebry”.

CZY WIEDZIELISCIE?

Algorytm to zestaw prostych instruk-
cji do rozwigzywania pewnych oper-
acji. Algorytmy sg uzywane gtéwnie
w matematyce i informatyce.

LEKCJA 8
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Algorytm i Poranny Budzik - Lekcja Czterostopniowa

POLE ROBOTYKA / PROGRAMOWANIE / ELEKTRONIKA

POZIOM:

CELE NAUCZANIA

® Uzywanie polecen z Logika w menu
aplikacji Fable Blockly

® Pisanie programoéw, ktére uzywajg
wyrazenia If (Jesli)

KROK 1 [z¥4=ciW.\»)

Napiszcie algorytm operacyjny typowy dla $wiatet sygnalizacji drogowej. Czer-
wone $wiatlo bedzie wigczone przez 3 sekundy, zétte przez 1 sekunde, a zielone
przez 5 sekund. Zaprogramujcie modut Obrotowy, aby funkcjonowat zgodnie z
tym algorytmem.

(‘Trzy sekundy )

m_B-_m

(‘ Jedna sekunda f‘ Pieé sekund )

m_N-_m m_N-_m

4 & 1| y& sy &S s
Iv.n Iv.n Iv,

\. / \\ / L J

15 min.
CWICZENIE

Budzik to urzadzenie, ktére wydaje ostrzezenie, gdy spetniony zostanie jeden
lub wiecej warunkoéw. Na przyktad, alarm wtacza sie, gdy wykryty zostanie dym; a
alarm gazowy wigczy sieg, gdy wykryty bedzie gaz. Jakie inne przyktady alarméw
znacie? Jakie warunki muszg zosta¢ spetnione, aby uruchomié ostrzezenie?

Nastepnie, zbudujemy urzadzenie alarmowe, ktére bedzie wykrywacé otwieranie
drzwi. Oto lista potrzebnych materiatéw: spinacz do ubran, folia aluminiowa, ba-
teria 9V. adapter do baterii oraz brzeczyk.

Zbierzcie wszystkie komponenty zgodnie z ponizszymi krokami postgpowania.
Na koniec, pomiedzy rozwarte szczeki kombinerek mozecie wtozy¢ cienkg kartke
papieru.

22

CZY WIEDZIELISCIE?

® Pierwszy raz pojecie ,bateria” zos-
tato uzyte przez Benjamina Frankli-
na w 1748 roku, do opisania grupy
szklanych stoikéw gromadzacych
tadunek elektryczny.

® Wioski naukowiec Alessandro Vol-
ta wynalazt ,, komorke woltaiczng” w
1800 roku, ktérg uwaza sie za przo-
dka baterii elektrycznych, poniewaz
przeksztalca ona energie chemiczng
na energig elektryczna.

® Bateria elektryczna, przeznaczo-
na do produkcji masowej, zostata
wynaleziona w 1802 roku przez Wil-
liama Cruickshanka.

ZAPAMIETAJCIE!
BRZECZYK

Brzeczyk to mate urzadzenie,
ktére jest przewaznie stosowane
przy projektach ma-
jsterkowiczéw. Ma ono '
za zadanie generowac
dzwiek, kiedy jest zasi-

lane. Dzwiek jest wytwarzany przez
wibracje wewnetrznej membrany.
W schematach elektronicznych od-
nalez¢ mozna brzeczyk poprzez ten
symbol.

The buzzer is like a

smaller horn. At the

beginning of trans-

port, bells or even
trumpetswithairbal-

loonswere usedtoalert traffic partici-
pants. The first invented horn was
that of Miller Reese Hutchison,
whose patent was registered in
1908. Hutchison was also associat-
ed with Thomas Edison.




. J

. J

Nalezy obwing¢ koncowki kombinerek
folig aluminiowa, oddzielajac je od

Nastepnie nalezy potaczy¢ jedna czes¢
folii aluminiowej z przewodem

siebie. brzeczyka.
( N\ [ )
J O\l J
Drugi kabel brzeczyka nalezy potaczy¢  Potaczcie drugi facznik baterii z drugg

z bateria.

czescig folii aluminiowe;j.

Zauwazcie, ze brzeczyk sie aktywowal, poniewaz obwod elektryczny zostat
»~zamkniety”, co oznacza, ze nie jest przerwany. Teraz mozna wtozy¢ kartke papie-
ru pomiedzy kawatki folii aluminiowej i bedzie to skutkowato ,otwarciem” obwodu,
€O 0znacza, ze zostanie on przerwany, a brzeczek juz nie wydaje dzwigku. Alarm
ponownie sie wiaczy, jak tylko kartka papieru zostanie usunieta. Gdzie moglibys-

cie uzy¢ takiego alarmu?

KROK 2 ROV 7.\ [3

0 najmniej jeden warunek. To jest wtasnie rzeczywista idea alarmu, jakg jest
powiadomienie, kiedy dane zdarzenie nastgpi. Ta kontrola (sprawdzenie, czy wy-
darzenie miato miejsce ) moze trwaé bez konca, lub tylko jednorazowo. Czy moze-
cie podac przyktady obrazujace kazda z tych dwdch sytuac;ji¢

Niezaleznie od tego, czy to sprawdzanie nastepuje tylko raz, czy tez bez konca,
jeden warunek musi by¢ sprawdzony: czy nastgpito zdarzenie, czy tez nie. Innymi

stowami, czy jest to Falsz czy Prawda.

Przyktad: Jesli pada deszcz, NIE gramy w koszykdéwke.
Na pytanie ,Czy pada deszcz?” mozna tylko odpowiedzie¢ TAK lub NIE.
Warunek jest lub nie jest spetniony, wiec stwierdzenie ,,Pada deszcz” moze byc¢

Prawdziwe lub Fatszywe.

10 min.

CWICZENIE

Otworzcie aplikacje Fable Blockly i napiszcie nastepujacy program. Dwa bloki
(niebieski i pomaranczowy) znajduja sie w menu Logika i Czujniki.

CJ speak “”

CZY WIEDZIELISCIE?

Obwdd zamkniety

—

Obwdd otwarty
Jesli obwod elektryczny ma ciagtosé
nazywamy go zamknigtym, poniewaz
pozwala na przeptyw pradu. Jesli
obwdd elektryczny jest przerwany,
nazywamy go wtedy obwodem ot-
wartym.

CZY WIEDZIELISCIE?

Obwdd szeregowy Obwaéd réwnolegty

Obwéd szeregowy - Jesli jedna
zaréwka zgasnie, caly obwdd jest
otwarty, nastepna zarowka nie $wie-
ci. Obwod réwnolegty - Jesli jedna
zaréwka zgasnie, reszta obwodu
pozostaje zamknieta, nastepna
zarowka pozostaje nadal zapalona.

Swiatetka na bozonarodzeniowej
choince lub oswietlenie na tarasie
korzysta z obwodu réwnolegtego.
Czy wiecie dlaczego?

LEKCJA 9




Uruchomcie program poprzez wcisnigcie ,Play” . Czy styszycie powitanie?
Teraz, przytrzymajcie klawisz ,strzatka w gére” i uruchomcie program ponownie.
Teraz mozecie ustysze¢ powitanie, polecenie wewngtrz warunku zostato wykonane.

Czy mozecie wyttumaczy¢ dlaczego nie styszeliscie powitania w pierwszym war-
iancie? NOWE BLOKI!
Uzupetnijcie program tak, aby mozna bylo ustysze¢ powitanie za kazdym

razem, gdy nacisniecie klawisz ,strzatka w gére”, bez koniecznosci trzymania go
(%) if true
do

o
<
ﬁ
()
4
L
-

wcisnigtego od poczatku.

10 min.

CWICZENIE

Nalezy ustawi¢ modut ramienia tak, aby przycisk zmieniajacy kolory byt zwréco-
ny ku wam.

Napiszcie program, ktéry okresli ruchy ramienia robota zgodnie z warunkami
przedstawionymi ponizej:

1. Kiedy nacisnie sie klawisz ,,strzatka w gére”, motor Y ma poruszy¢ sie do pr-
zodu (-90 ), a motor X ma sta¢ w pozycji pionowej / poczatkowe;.

2. Kiedy nacisnie sie klawisz ,strzatka w dét”, motor Y ma poruszy¢ sie do tytu,
tzn. w waszym kierunku (+90 ), a motor X ma sta¢ w pozycji pionowej / poczat-
kowej.

3. Kiedy nacisnie sie klawisz ,,strzatka w lewo”, motor X ma poruszy¢ sie w lewo
(+90), a motor Y ma stac¢ w pozycji pionowej / poczatkowej.

4. Kiedy nacisnie sie klawisz ,strzatka w prawo”, motor X ma poruszy¢ sie w NOWE BLOKI!
prawo (-90 ), a motor Y ma sta¢ w pozycji pionowej / poczatkowe;j. :

Ponizej jest kilka przykladow blokéw polecen, ktére moga by¢ uzyte w tym
éwiczeniu.

(%) if true

do

repeat forever

lllmin.
CWICZENIE .
Napiszcie program, aby aktywowac ramieg robota do narysowania pétokregu na PraWdZIWY Czy
kartce papieru umieszczonej pionowo na $cianie. fal-szywy')
Nalezy zbudowac¢ i umiesci¢ na module ramienia podparcie, ktére pozwoli na ‘
przymocowanie i kontrole pisaka w tym potozeniu.

WNIOSKI [gz{el={oagV.YHUAT Yo3's

Wszystkie systemy alarmowe pracuja w oparciu o sprawdzenie, stawiane sg py-
tania, na ktére mozna odpowiedzie¢ TAK lub NIE, co oznacza Prawdziwe czy
Falszywe. Niezaleznie, czy méwimy o prostym alarmie w zegarku na waszym
nadgarstku, czy tez o skomplikowanym systemie w elektrowni wodnej, beda to
powtarzane pytania sprawdzajace, ktore kontrolujg system alarmowy. Zastoso-
wane sg tam tez oczywiscie czujniki, ktére zbierajg wchodzace dane zewnetrzne
ze $Srodowiska, w ktérym sg umieszczone.

24




Zimowe Warunki - Lekcja trzystopniowa

PozioMm: (QIREIITEIRY Sredniozaawansowany Iaawansowany

POLE ROBOTYKA| PROGRAMOWANIE
GEOGRAFIA / NAUKIHUMANISTYCZNE

CELE NAUCZANIA
@ Uzywanie wielu warunkow w struk-
turze jednej decyzji

® Programowanie ¢wiczen ze struk-
turami decyzyjnymi.

KROK 1

Skorzystajcie z akcesoridow Fable lub wykonajcie swoj wlasny mtotek w technice
druku 3D. Uzyjcie rowniez do tego ramienia robota. Zaprogramujcie ramig robo-
ta, aby reagowalo w zaleznosci od nastgpujacych warunkow:

® Kiedy nacis$nie sig klawisz A, mtotek wznosi sie do pozycji pionowej.

@ Kiedy nacisnie sie klawisz D, mtotek obniza sie do 90 stopni.

(motor X)

15 min.

CWICZENIE

Zaprogramujcie modut Obrotowy tak, aby mie¢ mozliwo$¢ kontroli ruchu
poprzez klawisze kierunkowe (do przodu, w tyl, w lewo, w prawo) lub poprzez
wciskanie klawiszy ,W / A / S / D”. Sprébujcie znalez¢ sposdb, aby méc zatrzy-
mac¢ modut Obrotowy w dowolnym momencie.

Dodajcie ten blok do wnetrza struktury IF - Jesli, przed poleceniem ruchu.

Zauwazcie, ze do wnetrza struktury warun- l

kowej mozecie dodawac wigcej polecen. Bedg
¥,
v |

one wykonywane na zasadzie polecenie po
KROK 2

poleceniu.
Uzyjcie planszy z labiryntem potgczonej z
modutem ramienia i kontrolujcie klawiszami
metalowag kulke tak, aby opuscita labirynt, na-
jszybciej jak to mozliwe.

Zgodnie z tym co podaje stownik, igloo jest to ,chata wykonana z blokéw lodu
i $niegu, zbudowana przez Eskimoséw w regionach polarnych”. Mieszkancy re-
giondéw arktycznych wiedza, ze nie ma nic bardziej pewnego niz igloo oraz, ze jesli
zostanie ono poprawnie wybudowane , pomimo temperatury - 40 stopni Cels-
jusza na zewnatrz, we wnetrzu moze by¢ + 20 stopni. Jak to jest mozliwe?

We wnetrzu matego domu ludzkie ciato emituje ciepto, podobnie jak jest to w
przypadku matego grzejnika. Ciepte powietrze unosi sig, poniewaz jest ono Izejsze
niz zimne powietrze. Z powodu sferycznego ksztattu tej chaty, ciepte powietrze
zaczyna krazyé réwnomiernie po calym pomieszczeniu. Sciany i podtoga igloo
sg zbudowane ze zbitego $niegu, co oznacza, ze jego skiad to 10% zamarznigtej
wody i 90% powietrza. Snieg to doskonaly izolator termiczny. Niektére chaty igloo
sg wyposazone w otwér wydechowy na gorze, a ludzie moga nawet rozpali¢ tam
ogien w celu ogrzania sie.

JAK MOZNA ZYC W IGLOO?

9 min.
CWICZENIE
Otwoérzcie aplikacje ClassVR, udajcie sie do Przeszukaj Subskrypcje i wpisz-
cie Hotel Igloo Norwegia, aby zobaczy¢, jak wyglada nowoczesne igloo. Zobacz-
cie, jak stworzone sa te konstrukcje. Jak $wiatto dostaje sie do $rodka? Czy we
wnetrzu mozna rozpali¢ ogien, aby sie ogrza¢¢ Czy umieliby$cie ulepszy¢ taka
konstrukcje?

CZY WIEDZIELISCIE?

Chociaz wydaje sie to niemozliwe,
mozna wybudowaé¢ dom ze wszyst-
kimi $cianami zwréconymi na potud-
nie.

Czy macie jakie$ pomysty co do kon-
strukcji takiego domu?

CZY WIEDZIELISCIE?

Okoto 10 000 lat temu, w Chinach i
na Bliskim Wschodzie, ludzie pokry-
wali dachy glina.

Na Bermudach ludzie budowali
domy z dachami schodowymi.

W Norwegii ludzie uzywali rowniez
darni do pokrywania dachéw swoich
domostw.

LEKCJA 10
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@ CLASSVR

Plan Deliver

Playlist
I gloo Hotel Norway
ClassVR

911.8k8 M

Playing

Preview ClassView
*~ Igloo Hotel Norway

10 min.
CWICZENIE

Uzyjcie otéwka 3D, aby wybudowac¢ konstrukcje wspierajgca miniaturowe igloo.
Porozmawiajcie razem w klasie, jak mozna wykona¢ to zadanie korzystajac z jak
najmniejszej liczby materiatéw. Wyprobujcie rézne pomysty i poréwnajcie rezul-
taty.

10 min.

CWICZENIE

Jestes$ kierowca plugu $nieznego. Zlecono ci zadanie oczyszczenia terenu z
zasp $nieznych, ktére wymodelujecie z pogniecionych kartek papieru.

Wybudujecie ptug $niezny uzywajac modutu Obrotowego, ,ogona bobra” oraz
akcesoriow ,plugu” z zestawu Fable.

( Y4 ) )
Ak qé
& .
&
§
\ J J J

Zaprogramujcie modut obrotowy w FableBlockly tak, aby moéc go kontrolowac
w celu usunigcia wszystkich zasp $nieznych z uprzednio wyznaczonego terenu.
Prosze zastosowac nastepujace warunki:

- Kiedy cofacie, ptug $niezny wydaje dzwigk, aby zasygnalizowa¢ swojg obec-
nos$¢. Uzyj polecenia Muzyczne nuty z menu Dziatania dla tej akciji.

- Plug porusza sig do przodu, tylko gdy wcisnigte sg réwnoczesnie klawisze
»strzatka do goéry” oraz klawisz P.

WNIOSKI

Obecnie mozemy juz zobaczy¢ autonomiczne traktory, drony rolnicze do siania,
monitorowania i opryskiwania plonéw oraz autonomiczne auta. W przysztosci
catkowicie powszechnym widokiem beda autonomiczne pojazdy czyszczace ulice
lub tez maszyny sprzatajace chodniki. Nawet cigzaréwki moga by¢ autonomiczne
i zarzadzane na odlegtosé, przez centrum kontroli. Wszystkie one pracuja w opar-
ciu o powtarzajace sig pytania, ktére programista postawit w kodzie.

NTELIGENTNE MASZYNY

26

CZY WIEDZIELISCIE?

® Najwieksze opady $niegu
zanotowano na Alasce w 1952 roku,
gdzie spadto 24,75m $niegu.

® Najwiekszy platek Sniegu miat
38 cm szerokosci i byt gruby na 20
cm(1887 rok , USA).

® Armatki do wytwarzania sztuczne-
go $niegu wynaleziono w 1950 roku.

NOWE BLOKI!

CZY WIEDZIELISCIE?

® Najdtuzsza piosenka na Swie-
cie jest to Symphony of the Crown,
wykonywana przez Earthena. Trwa
ona 48 godzin, 39 minut i 35 sekund.

® Najkrétszy utwor na swiecie nalezy
do grupy grajacej muzyke Grindcore
o nazwie Napalm Death.

(czas trwania piosenki = 1,316 se-
kundy. Ma ona tylko 4 stowa.)




‘_' Robotics

Sprawdzenie postepow
o= ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE

8
CELE NAUCZANIA

® Poznanie wynikéw uprzednio
zdefiniowanego programu

@ |dentyfikacja btedow w przykladach
i ich poprawa.

10 min.

CWICZENIE

JAKI JEST WYNIK?

Przeanalizujcie ponizsze obrazy i narysujcie $ciezke robota dla kazdego osob-
nego programu w swoim zeszycie. Pézniej, wprowadzcie te polecenia do Fable-
Blockly, uruchomcie kazdy program i sprawdzcie, czy poprawnie narysowaliscie
swoje sciezki. Mozecie réwniez przetestowaé to poprzez wyposazenie modutu
Obrotowego w kolorowy marker.

repeat times

-] move fowrd - |1 C5Q -
8 wait in sec.

repeat n times

-1 move o |11 c50 -

8 wait in sec. n
do |

(=1 00 degrs- (11 csa - | MU= o0 | degrees - [ csa -

do

8 wait in sec. .
1] move orward -
8 wait in sec. .

CWICZENIE

8 wait in sec. .

ZNAJDOWANIE BLEDU

Kierowca chce pokona¢ trase na planie kwadratu. Nalezy sprawdzi¢ btedy w
programie, ktéry stworzyt. Jak powinna wyglada¢ poprawna wersja¢

repeat times

(S]] move forward - L CSQ -
8 wait in sec.

do

(=110 90 || degrees - |24 o5 -
8 wait in sec. '

LEKCJA 11

ZAPAMIETAJCIE!

Wypalona
Zaréwka

W tym obwodzie, zaréwki 1i 2
Swiecq sie, czy tez nie¢
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15 min.

CWICZENIE

Nalezy zwrdci¢ uwage na skrzyzowanie na rysunku. Dwa moduty Obrotowe po-
ruszajg sie tak, jak zaznaczono to za pomocg strzatek. Napiszcie algorytm dla
kazdego modutu, aby dwa moduty poruszaly sie bez spotkania na skrzyzowaniu.
Opierajac sie na algorytmie, napiszcie ten program w aplikacji FableBlockly, do-
datkowo musicie zastosowacé ponizsze warunki:

- Uzycie pojedynczego Huba pofgczonego z komputerem, dla obydwu modutéw
Obrotowych

- Zmienia sie kolor na Hubie na zielony, podczas gdy modut przejezdza przez
skrzyzowanie

Napiszcie algorytm do kazdego ze $wiatet sygnalizatora ulicznego tak, aby
moduty Obrotowe zmierzajace do tego skrzyzowania nie spotkaly sie ze sobg
w tym miejscu. W celu przetestowania stworzonego algorytmu, uzyjcie dwdéch
Huboéw podtgczonych do réznych komputeréw. Nalezy zwréci¢ uwage na czasy
i kolory, aby unikna¢ korkéw drogowych i innych, nieprzewidzianych zdarzen na
drodze.

Po przetestowaniu algorytmu, zaprogramujcie dwa moduty Obrotowe, aby po-
ruszaly sie w kierunku skrzyzowania, przestrzegajac ustalonych zasad.

@
GC

CWICZENIE
ROZWIAZYWANIE PROBLEMU

Ciezaréwka autonomiczna znajduje sie na skrzyzowaniu, przed niedziatajgcymi
$wiattami drogowymi. Cztowiek musi kontrolowa¢ przejazd przez skrzyzowanie,
jako ze komputer poktadowy moze uruchamia¢ maszyne tylko jesli , widzi ona
Swiatta drogowe”. Napiszcie program, ktéry pozwoli na przejazd, kiedy spetnione
zostana nastepujace warunki:

- Kiedy nacis$niete zostang réwnoczesnie klawisze W i E, ciezaréwka bedzie po-
ruszac¢ sig do przodu przez 3 sekundy i nastepnie zatrzyma sie.

- Nacisniecie klawisza spacji w dowolnym momencie zatrzyma natychmiast
cigzaréwke. Mozecie sprawdzi¢ sig poprzez zastosowanie programu do modutu
Obrotowego.

- 3 seconds

wNioSK

Czesto mniej czasu zajmuje odnajdywanie btedéw w programie, niz napisanie
go od poczatku. To samo dotyczy programoéw napisanych przez was, poniewaz
mozecie jeszcze doktadniej podazaé¢ za kodem. To moze by¢ zadanie dla tych,
ktérzy potrafig doskonale skupi¢ sie nad przeptywem poszczegdlnych zadan i ich
organizacja. Czy podobataby sie wam taka praca2 Czy myslicie, ze lepiej poszioby
wam, gdybyscie sprawdzili funkcjonalnos¢ bezposrednio w programie lub tez po-
przez obserwacjg zachowania sprzetu wykonujgcego kod w tym samym czasie?

28

CZY WIEDZIELISCIE?

® Pierwszym sygnalizatorem $wi-
atet drogowych byt dziatajacy na gaz
model, ktéry zostat zainstalowany w
Londynie, 10 grudnia w 1868 roku.

® Pierwsze, ogdlnoswiatowe zasa-
dy sygnalizacji drogowej zostaty us-
talone w ramach miedzynarodowej
konferencji w 1908 roku.

® Pierwszy elektryczny sygnalizator
Swiatet drogowych byt wynaleziony
przez Jamesa Hodge’a. Zainsta-
lowano go 5 sierpnia w 1914 roku w
Cleveland, w stanie Ohio.

CZY WIEDZIELISCIE?

</Ciagle skanowanié\*\

N S~ - \\
. Ciagte skanowanie -

Autonomicznie sterowane samocho-
dy dziatajg w oparciu o zbierane infor-
macje z czujnikéw zainstalowanych
na samochodzie lub dostepnych z
innych zrédet. W oparciu o te daneiz
pomocg oprogramowania Sztucznej
Inteligencji, oprogramowanie po-
jazdu podejmuje decyzje w celu kon-
troli ruchu.

Autonomiczny samochdd ciagle
skanuje swoje otoczenie i kalkuluje
mozliwe sytuacje, ktére moga mieé
miejsce.




_ ‘f
Jesli nie jest to prawda, to czy jest to fatsz?
- Lekcja dwustopniowa

POZIOM: _ ZJaawansowany

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
KOMUNIKACJA

CELE NAUCZANIA
® Zaprogramowanie modutu ® Uzycie rozwinigtego polecenia if
Obrotowego i modutu ramienia w /eIS_e (If - jesli, else - w przeciwnym
strukturze warunkowej razie)

KROK1

Zaprogramujcie modut robotycznego ramienia, aby wykonat ruch w lewo, kiedy
wcisniete sg réwnoczesnie klawisze A i S, a ruch w prawo, kiedy wcisniete sg
réwnoczesnie klawisze Si D.

KROK2

SKRZYZOWANIE

+— —>

T
§

Na skrzyzowaniu pokazanym na rysunku, samochod zmierzajacy do jego cen-
trum ma opcje skretu w lewo lub w prawo. Te polecenia moga by¢ rozwigzane
dwoma warunkami. Jesli przekreci sig kierownice w lewo, skreci sie w lewo. Nato-
miast, jesli przekreci sie kierownice w prawo, skreci sie w prawo.

Czy mozecie rozpozna¢ inne rozwigzanie?¢ Na przykiad, tak diugo, jak nie skre-
cisz w lewo i chcesz, aby ruch byt kontynuowany, oznacza to, ze skrecisz w prawo.
Nie ma innej opcji. W tym wypadku, mozna powiedzie¢, ze skrecasz w lewo, a w
przeciwnym razie, skrecasz w prawo. To polecenie w angielskim programowan-
iu brzmi tak: IF / ELSE. IF - pod warunkiem ze, a ELSE - w przeciwnym ra-
zie. W tym trybie program wykona albo pierwsze polecenie lub drugie polecenie.
Jest to zrozumiate, ze nie moga zostac¢ wykonane oba polecenia, poniewaz jedno
wyklucza drugie.

Do programowania modutéw robotycznych Fable, blok polecenia IF - JESLI
moze by¢ modyfikowany, co pozwala réwniez na wprowadzenie tego nowego wy-
boru. W rumunskim interfejsie Fable, IF / ELSE sg zapisane jako if/ else.

Otworzcie aplikacje Fable i z menu Dziatania wybierzcie polecenie IF (JESLI).
Poprzez nacis$nigcie kota zgbatego rozszerzycie menu tego polecenia i bedziecie
mogli ,przeciagnac¢” polecenie w inny sposéb, od lewej strony do prawej strony.

(:) if true
@ if true )
o)
#

do

else

ZAPAMIETAJCIE!

Tak rozszerza sie polecenie ,jesli”.

else if

else if

Ten blok jest widoczny w Trybie
Zaawansowanym i pozwala na
kontrole predkosci ruchu motoréw
modutu ramienia.

LEKCJA 12



rF Shape
i_. Robotics
9 min.

CWICZENIE

Przeanalizujcie nastepujacy program i ustalcie, jak bedzie zachowywat sie
robot, kiedy wcisniecie klawisz 1, a co wydarzy sie, jesli zaden klawisz nie bedzie NOWE BLOKI!
nacisniety.

repeat forever
e EEE -

headlights

=
<
ﬂ
$)
X
w
-

@ if 0 key pressed? n
|3] headlights m on

n
o . -
headlights
e on
headlights

do | G speak | €[TR
do '

8 wait in sec. B

|

else | |@| headlights on
| g

SWIATLA PRZEDNIE

WLEACZONE | WYLACZONE
To polecenie pozwala na kontrole
$wiatet na module Obrotowym.
Ta kontrola odnosi sie do ,witacza-

10 min. nia, wytaczania, przefgczania”

CWICZENIE Przetaczanie oznacza przechodzenie
z wigczone na wylaczone, jedna akc-
ja po drugie;j.

Sygnal SOS jest standardowym sygnatem oznaczajgcym wzywanie pomocy.
Korzystajac z alfabetu Morsa i robotéw Fable, mozemy przekaza¢ te wiadomosé
na dwa sposoby: akustyczny (dzwiek) lub za pomocg sygnatéw swietinych. Zapro-

gramujcie modut Obrotowy, aby przekazat wizualnie tekst SOS w kodzie Morse’a. _

Uzyjcie polecenia wtaczania i wylgczania swiatet. Wstawcie pauze pomiedzy
transmisjami, zaznaczajac czasy, kiedy $wiatto nie jest wtgczone. ZAPAMI ETAJCI E!
15 min. KOD MORSE’A
CWICZENIE Zostal on stworzony w 1830 roku
Korzystajac z kodu Morse’a zbudujcie i nadajcie do innych druzyn zdanie sktada- | 244 SEEER IS B A L el
jace sie z trzech wyrazéw. Zaprogramujcie modut Obrotowy, aby przekazal te stworzony w celu pomocy przy ko-
sama wiadomos$¢ za pomoca sygnatéw $wietlnych. Sprawdzié nalezy, czy wysta-  + RRILETRERe ]l

na wiadomos¢ zostata poprawnie otrzymana. Czy wystapity jakies btedy w trakcie
wykonywania zadania? Jak je rozwigzaliscie? Opiszcie trzy sytuacje, w ktorych
kod Morse’a moze by¢ przydatny.

10 min.

CWICZENIE

Nalezy umiesci¢ plansze z labiryntem na module ramienia, wraz z metalowg
kulka. Korzystajac z detekcji przycisniecia klawisza, kontrolujcie ramig robota z
poziomu klawiatury, aby poprowadzi¢ metalowag kulke po $ciezce labiryntu.

Mozna ustawi¢ predkosé, jesli przestawicie sie na Modul Zaawansowany w
menu Fable. Potem w Ustawieniach, w Dziataniach / menu Modut ramienia, zna-
jdziecie polecenie, ktére pozwoli, aby motory poruszaly sie ze zdefiniowang przez
was predkoscig. Uzyjcie polecenia jesli / w przeciwnym razie. W tej sytuacji, czy
tatwiej bedzie rozszerzy¢ polecenie o warunek w przeciwnym razie, czy tez nie¢

(" ; )
g =
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 — m ShaDe

Robotics
10 min.

CWICZENIE

Uzyjcie modutu Obrotowego, kartki papieru, tasmy papierowej i markera.

A\ Y

LEKCJA 12

Popatrzcie na ponizszy rysunek. Przymocujcie markery tasmg do robota
Obrotowego tak, aby koricowka pisaka dotykata papieru. Zaprogramujcie modut,
aby nasladowat proces rysowania. Mozecie kontrolowaé¢ czynnos$¢ rysowania
recznie (naciskajac klawisze) lub automatycznie (program wykonana sam niez-
bedne polecenia).

NOWE BLOKI!

y moveto X: angle m Y: i m sgmion E -

KONTROLA PREDKOSCI
To polecenie umozliwia ruch z pewng predkoscia. To pozwala na bardziej pre-
cyzyjna kontrole motorow.
To polecenie jest dostepne w Trybie Zaawansowanym.

WNIOSK

Warunek sktada sie zdwoch czesci: hipotezy i skutku spetnienia warunku. Kiedy
piszemy ,jesli” stawiamy hipoteze, a cze$¢ z wykonaniem jest skutkiem spetnie-
nia warunku. Warunki pomagajg nam kontrolowa¢ prace programu. Warunek w
programowaniu moze mie¢ tylko Prawdziwy lub Fatszywy rezultat. Sprobujcie
przetrwac jeden dzient w szkole odpowiadajac tylko TAK i NIE.
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Diagram sekwencji dziatan i warunki
- Lekcja trzystopniowa ZAPAMIETAJCIE!

Poziom: Poczatkiiacy (ERIMIUREIENEHIENN) Zaawansowany === 2y =ree 1o

DIAGRAMU SEKWENCJI
o=l ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE ZDARZEN

=
< Ty
ﬂ
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w
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I
CELE NAUCZANIA
® Wyrdznienie czesci sktadowych ® Stworzenie diagramu sekwencji @
diagramu sekwenciji dziatan. dziatan kontrolujacego ramig robo-
tyczne Fable.
I

LG{ol /Gl PRZEGLAD ZAGADNIENIA ALGORYTMU

Stworzcie program, ktéry narysuje tréjkat prostokatny za pomoca modutu
Obrotowego.
10 min.

CWICZENIA
UNIKANIE PRZESZKOD!

Napiszcie algorytm na bialej kartce papieru, ktéry pozwoli robotowi odkurza-
jacemu zawsze poruszac sig do przodu. Jesli pojawi sie przeszkoda przed nim,
musi by¢ on w stanie obej$¢ jg. Nalezy zidentyfikowaé moment, w ktérym od-
kurzacz pyta, czy znajduje sie tutaj przeszkoda.

(({e]i¢”H DIAGRAM SEKWENCJI DZIALAN

Diagram sekwencji dziatan jest graficznym przedstawieniem algorytmu. Przy-
pomina on diagram bedacy mapa mysli i jest on zbudowany od géry do dotu.

W budowie tego diagramu zauwazycie nastepujace elementy graficzne: owal,
prostokat i romb. Czescig procesu konstrukcji diagramu moga by¢ i inne elemen-
ty graficzne, lecz my uzyjemy na razie tylko tych trzech.

. Wejscie
DIAGRAM SEKWENCJI DZIALAN DLA ROBOTA J
ODKURZAJACEGO

(_START )
<

—

Fatszywy

’

IDZ

@,
TAK

OBEJDZ JA

N | E CZY WIEDZIELISCIE?2

CZY MASZ
PRZESZKODE?

zdjecie z Wikipedia

Pierwsze urzadzenie do czyszczenia
dywanéw pojawito sie w 1860 roku.
Pierwszy przenosny odkurzacz pow-
stat w Anglii w 1905 roku.

Zauwazcie, ze blok graficzny dla warunku ma tylko jedno wejscie (otrzymuje
informacje od poprzedniego bloku - IDZ) i ma dwa mozliwe wyjscia, TAK i NIE.
Ten blok jest blokiem warunkowym, co oznacza, ze czeka na decyzjg programu.
kaczniki pomiedzy blokami nazywajg sie gateziami.

ah—32




10 min.
CWICZENIE

Narysujcie w swoich zeszytach diagram sekwencji zdarzen dla nastepujacej
sytuaciji:

Idziecie do szkoty. Kolega pyta was, czy pdjdziecie pobawi¢ sig¢ z nim na szkolny
plac. Jesli pada deszcz na zewnatrz, sugerujecie udanie sig do biblioteki, a jesli
nie pada deszcz, zostajecie i bawicie si¢ na zewnatrz, na szkolnym placu. Po 10
minutach idziecie do waszej klasy i program zatrzymuje sie.

@ )

\. J

KROK 3 Qo] B={e{=\]V.W4 (W.\'"[V.\uV]:3%

Postepujcie doktadnie wedtug ponizszych programdéw. Dla kazdego z nich narysu-
jcie w zeszycie diagram sekwencji zdarzen odpowiadajacy ich dziataniu. Otwérzcie
aplikacje FableBlockly i przetestujcie kazdy program, aby zobaczy¢ rezultat.

WARIANT 1
W jakim kierunku udaje sig¢ pocigg, ktory jest zapowiadany po wcisnigciu
klawisza A¢

() if (I key pressed? n

—

(%) if (l key pressed? n

do @ speak " Train goes to Bucharest ” English ~

—

WARIANT 2
Co zdarzy sieg, gdy nacisniecie klawisz A2 Dlaczego uzyto ,petli nieskoriczonej”2

repeat forever

key pressed? n

| S

CZY WIEDZIELISCIE?

»Mille viae ducunt homines per sae-
cula Romam?” - Tysigce drog, ktére
zawsze zaprowadzg ludzi do Rzymu”
/ Wszystkie drogi prowadzg do Rzy-
mu. To zdanie odnosi sie do faktu, ze
towary i wedrowcy zawsze wyrusza-
li i wracali tymi samymi drogami
dostepu do miasta. Byto ich 29.

Rzym jest okreslany mianem , mi-
asta siedmiu wzgorz” i jest jednym

Z niewielu miast w Europie, ktére
przetrwato Il Wojne Swiatowa wiasci-
wie bez zadnego uszczerbku.
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WARIANT 3
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Uzupetnijcie program, tak aby wygladat, jak ten ponizej. Zobaczcie, co wydarzy
sie jesli:

1. Przytrzymacie klawisz A i uruchomicie program

2. Nie wcisniecie zadnego klawisza i uruchomicie program

key pressed? n

|

S B80S Train goes to Paris | w

|

Zauwazyliscie zapewne, ze w programie pokazanym powyzej znikneta
snieskonczona petla”. Zastanawiacie sie dlaczego?¢ Uzupetnijcie program z
shieskonczong petlg” i zobaczcie, co sie wydarzy.

Porozmawiajcie wspdlnie w klasie o otrzymanych wynikach.

10 min.
CWICZENIE

Korzystajac z modutu ramienia, zbudujcie program, ktéry wykona nastgpujace

dziatania:

e Kiedy nacisnie sig klawisz ,strzatka w gore”, pochyli sie on do przodu

e Kiedy nacisnie sie klawisz ,strzatka w dol’, pochyli sie on do tylu (w wasza
strone)

e Kiedy nacisnie sie klawisz ,strzatka w lewo”, pochyli sig on w lewo

e Kiedy nacisnie sie klawisz ,strzatka w prawo”, pochyli sie on w prawo

Narysujcie diagram sekwencji dziatan dla tego programu.

WNIOSKI

Rozpoczecie pracy rysowaniem jest normalng praktyka dla programisty lub
projektanta wyrobow przemystowych. Wiele zawodéw wymaga zaplanowania
dziatan w formie diagramu sekwencji dziatan. Diagram sekwencji dziatan rowniez
stanowi duza pomoc przy rozpoznawaniu bteddéw w przeptywie operacyjnym.

Sprébujcie wykona¢ diagram sekwencji dziatan dla rzeczy, ktére planujecie
wykona¢ podczas weekendu.

B34

ZAPAMIETAJCIE!

Diagramy sekwencji dziatan sg
wykorzystywane przy rozwoju
oprogramowania ale réwniez do
tworzenia organizacji dziatan. Taki
schemat wyszczegdlnia sposob
podejscia do danego problemu,
bedac réwniez narzedziem anali-
tycznym. W diagramie sekwencji
dziatann musi by¢ co najmniej jed-
na S$ciezka, ktéra zaczyna sie od
START, a koriczy STOP. Co statoby
sig, gdyby ten diagram nie byt tak
zbudowany?




Czujniki i Trzesienia ziemi - Lekcja trzystopniowa

pPozioM: (QUHEIITIEIRY) Sredniozaawansowany Zaawansowany

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
ELEKTRONIKA / ODPOWIEDZIALNOSC SPOLECZNA

CELE NAUCZANIA
@ Definicja pojecia czujnika
® Budowa czujnika ruchu

® Programowanie czujnika koloru na
module Obrotowym

KROK 1 fz¥4=cIW.\»)

Robot odkurzacz wtgcza sie sam i zaczyna pracowac. Bedzie on ciggle poruszat
sie i odkurzat. Kiedy napotyka przeszkode, obchodzi jg i nadal kontynuuje po-
ruszanie sie, a jesli wykryje stopien, natychmiast obraca sie o 180 stopni i dalej
porusza sie. Narysujcie diagram sekwencji dziatan dla tego odkurzacza.

CWICZENIE @

Uzywajgc materiatdw pokazanych na ponizszych zdjeciach, zbudujcie urzadze-
nia, jak na przyktadzie ponizej. Odtézcie urzadzenie na bok. Wrécimy do niego
pozniej, aby zakonczy¢ éwiczenie.

({0 @8 O TRZESIENIACH ZIEMI

Trzesienie ziemi to silny i nagly ruch skorupy ziemskiej. Ruch ten moze przebie-
gac w ptaszczyznie pionowej, poziomej lub tez spiralnej skorupy ziemskiej.

Site trzesienia ziemi mierzy sie poprzez zniszczenia przez nie spowodowane
oraz sposob i site, z jaka ono wystepuje. Jest kilka skali pomiaru intensywnosci
trzesienia, leczw Europie i w Stanach Zjednoczonych Ameryki najczesciej stosu-
je sie skale Richtera i skale Mercalli. Model Mercalli mierzy zniszczenia wywotane
przez trzesienie , podczas gdy skala Richtera mierzy amplitude ruchéw ziemi.

Skala Mercalli

Nieodczuwalne
Mato odczuwalne
Stabe

Powszechnie odczuwalne
Silne

Lekko niszczace
Niszczace

Bardzo niszczace
Destrukeyjne
Bardzo destrukcyjne
Pustoszace

Catkowicie pustoszace

Skala Richtera

| od2do 3stopni

Il od 3 do4stopni
Il 4 stopnie

IV od4do5stopni
V od 5 do 6 stopni
VI 6 stopni

VIl od 6 do 7 stopni
VIl 7 stopni

IX o0d7do 8 stopni
X 8 stopni

XI od 8 do9stopni

XIl wigcej niz 9 stopni

LEKCJA 14




10 min.

CwiczENtE AR

SEJSMOGRAF
Stownik podaje, ze sejsmograf to urzadzenie, ktére automatycznie zapisuje mo-
ment, czas trwania i intensywnosé ruchéw sejsmicznych i podaje te dane w formie
graficznego zapisu. W ten sposéb mozna analizowa¢ sposéb rozwoju trzesienia
ziemi.
Ukoniczymy teraz projekt rozpoczety w pierwszej czesci lekcji i rozszerzymy go o
kilka nowych elementéw, tak jak pokazano na ponizszym przyktadzie.
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Aby uzyska¢ wiecej informacji na
temat trzesien ziemi, udajcie sie do
linku:
https://nutremurlacutremur.ro/
campanie.htm

ZAPAMIETAJCIE!

CZUJNIKI STWORZONE

PRZEZ CZLOWIEKA
hamowanie automatyczne

- J

Nalezy uruchomié obwod i poruszy¢ catym zestawem. Zauwazcie, ze za kazdym
razem, gdy drut dotyka nakretki, brzgczyk wydaje dzwiek.
Gdzie mozna uzywac takich systemow detekcji ruchu?

CZUJNIKI WYSTEPUJACE
NATURALNIE W PRZYRODZIE

KROK 3 ge¥4UA[NI[ (| polujaca orka

Czujnik to urzadzenie, ktére pobiera informacje z otoczenia, analizuje je, a nas- 3§V;irf‘l;towany
tepnie wykonuje akcje. Na przyktad, czujnik dymu wykrywa dym i nastepnie uru- S >
chamia alarm przeciwpozarowy. Czujnik gazu wykrywa wyciek i odcina doptyw

gazu. Podajcie inne przykfady czujnikéw, ktére znacie. W jaki sposob sg one uru-
chamiane i jaka akcje wykonuja?

15 min.

CWICZENIE

|
CZUJNIK KOLORU ZAPAMIETAJCIE!

Ten typ czujnika wykrywa kolor za pomocg $wiatta. Czujnik wysyta $wiatto do | SAU I RE ATl ER e[S
obiektu i poprzez analize powracajgcego promienia, promienia odrzuconego Obrotowym  sg CZ_UJnlkafT]| _RGB
przez obiekt, czujnik wykrywa, jaki to jest kolor. Czujnik koloru jest wyjatkowo uz- (kolory : czerwony, zielony, niebieski;

yteczny w procesie sortowania. Na przyktad, mozemy posortowaé dojrzate pomi- [ alsel Sl =T RGB) i potrafig
dory, ktére sa gotowe do konsumpcji. wykrywa¢ kolor na maksymalnym
dystansie 3cm. Aby uzyska¢ lepsze

Umieszczenie czujnikéw na module Obrotowym wykrywanie koloru, modut Obrotowy

wigczy swoje $wiatto biate.

Czujnik swiatta 2
' CZUJINIK KOLORU 2
Czujnik zblizeniowy 2

Czujnik Swiatta 3
CZUJNIK KOLORU 3
Czujnik zblizeniowy 3

Czujnik $wiatta 1
CZUJNIK KOLORU 1
Czujnik zblizeniowy 1

CZY WIEDZIELISCIE?

' Aby uzyskac¢ wiecej informaciji na te-

mat trzesien ziemi oraz zobaczy¢ os-
tatnie trzesienia na swiecie, udajcie

V Motorks sig do https://earthquake.usgs.gov/

Motor A

Nadajnik IR Odbiornik IR
(Podczerwieni) (Podczerwieni)

36



10 min.

¢wiczenie O
WYKRYWANIE KOLOROW
Przygotujcie biatg kartke papieru i dwa pisaki, jeden czerwony, a drugi zielony. NOWE BLOKI!
Wytnijcie dwa prostokaty i pokolorujcie maty obszar na nich. Oto przyktad:

2ak (: Your text here ... }jEninsh ~ ]

LEKCJA 14
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Modut Obrotowy ma trzy czujniki koloru, umieszczone ponizej logo. Otwoérzcie
aplikacje Fable i napiszcie nastepujacy program.

Nastepnie, potdzcie pokolorowane kartki, jedna obok drugiej, przed czujnikiem
koloru i uruchomcie program. Pamigtajcie, ze uzywacie polecenia dzwigkowe-
go, wiec gtosnosc na komputerze musi by¢ odpowiednio ustawiona, aby moéc je

ustyszed.
Czy mozecie ponownie napisac¢ ten program, aby wykrywanie koloru byto prze- NOWE BLOKI!
prowadzane co 3 sekundy, a co oznacza, ze nie byloby to juz polecenie ciggte?

repeat forever

b @ BRQ
=] BRO

RED

=) BRG

GREEN

10 min,

éwiczenie O

BLEDY

WeZcie kartke papieru i pokolorujcie kilka wyraznie okreslonych obszaréw, aby
nastepnie wykry¢ dany kolor z pomoca modutu Obrotowego. Uzywajac plasteliny,
ustawcie kartke w pozycji pionowej niczym $ciana. Teraz zaprogramujcie modut
Obrotowy, aby przemiescit sie w kierunku waszej $ciany i podat kolory, ktére
tutaj napotkat. Zauwazcie btedy, ktére moga wystapi¢ w zaleznosci od uzytych
przez was koloréw. Na przyktad, mozecie uzy¢ kilku odcieni danego koloru, kazdy
wystepujacy pojedynczo. Dlaczego, waszym zdaniem, moga wystapi¢ btedy w ta-
kich sytuacjach¢ Jak mozna ich unikng¢ lub rozwigza¢ je?

DODATKOWE CWICZENIE

Zaprogramujcie modut Obrotowy, aby:
® zawsze poruszat sie do przodu
® Obracat sie 0 1800 kiedy wykryje kolor czerwony
® Obracat sie w prawo 0 900 jesli wykryje kolor zielony
Podaijcie inne sposoby na wykorzystanie czujnikéw koloru na module Obrotowym.

WNIOSKI J(e]Kel3

Wykrywanie koloru jest uzywane do poruszania robotow, ktére ,, podazajg za
linig’. Posiadajg one czujniki koloru skierowane na podtoge i moga rozpoznawacé
kolorowe pasy na niej. Takiego typu roboty sg uzywane w magazynach, aby
przesuwac potki, lecz réwniez mozemy je spotka¢ w hotelach lub szpitalach,
gdzie majg udziela¢ informacji i wskazywac¢ droge, poruszajac sie po kolorowych
pasach ruchu.
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PRAWDZIWE SYTUACJE - Lekcja dwustopniowa

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
REALNE PROBLEMY / MATEMATYKA / GEOGRAFIA

POZIOM:

CELE NAUCZANIA
® Programowanie czujnika koloru na
module Obrotowym.

® Rozpoznanie rozwigzan do przedst-
awionych problemow.

KROK1

PRZEGLAD

Uzywajac pokolorowanych kartek papieru, zaprogramujcie modut Obrotowy,
aby wykrywat i wymawiat nazwy koloréw, ktére napotka po drodze.
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ROBOT ODKURZAJACY

o
i

KROK 2

Robot odkurzacz zostat stworzony w celu zastgpienia recznego odkurzacza i
osoby obstugujacej go. Robot odkurzacz sam sie wtacza, czysci, ogtasza napot-
kang przeszkode w trakcie operacji i potrafi sam sie natadowadé. Popatrzmy, jakie
sg gtéwne komponenty takiego sprzetu:

® Pompa odkurzacza ,absorbuje” brud do $rodka.
® Dwa kota potrzebne do przemieszczania sie

® Niezalezne kotka, ktére umozliwiajg obrét o 3600. Te samag funkcje spetniajg
koétka dotgczone do trybu Fable Castor — rolka obrotowa.

® Obrotowe szczotki boczne: ich zadaniem jest zbieranie zanieczyszczen z
obszaru przy $cianach.

® Obrotowa szczotka gtéwna: zbiera zanieczyszczenia z obszaru potozonego
centralnie.

@ Mop (opcjonalnie): jego rolg jest zmywanie podtogi.

® Przefgczniki optyczne: uzywane sg do wykrywania przeszkédd znajdujacych sie
przed urzadzeniem

® Zyroskop: absolutnie niezbedny do orientacji; pozwala to komputerowi
poktadowemu na wykrywanie pozycji robota w kazdym momencie procesu

® Czujnik Lidar mierzy odlegto$¢ do przeszkody, sporzadzajac nawet dwuwy-
miarowa mape pomieszczenia. Ten czujnik potrafi wykrywaé réznice pomiedzy
$ciang a krzestem.

® Czujniki wykrywania schoddéw sg czujnikami na podczerwien, ktére mierza
odlegtosci w dét.

38

Pokrywa do otwierania Przycisk

Pokrywa do
otwierania

Pojemnik
na smieci

CZY WIEDZIELISCIE?

Pierwszy robot odkurzajgcy
zostat wykonany przez Elec-
trolux w 1996 roku (model
Trilobite).




10 min.

CWICZENIE

Korzystajagc z otéwka, wykonajcie na kartce papieru dwuwymiarowg mape
pomieszczenia, w ktorym sie teraz znajdujecie. Wyobrazcie sobie, ze patrzycie na
te przestrzen z goéry. Na mapie nalezy umiesci¢ kazdy przedmiot, ktéry bytby przesz-
kodg dla odkurzacza. Otworzcie aplikacje Fable i napiszcie program, ktéry pozwo-
li modutowi Obrotowemu pokona¢ trase na dystansie co najmniej 5 metréw po
pomieszczeniu na mapie, ktérg narysowaliscie. Uzyjcie do tego ruletki pomiarowej,
aby zmierzy¢ odlegtosci pomiedzy przeszkodami. Popatrzcie na ponizszy przyktad:

13| drive cm ~ [ m
STOP
By 501 oo asgrees- [ oma -
m I
90cm %
e
N [l 1] drive m‘ cm ~ Sl oMQ ~ |
o 1
170cm Stél g S
4 10 o aeaee [ v
START 3 ‘
|| drive
10 min.
CWICZENIE

Poczynajac od przykladu robota odkurzajgcego, wiemy, ze sg sytuacje, kiedy
nie wolno robotowi wej$¢ na pewien obszar. Korzystajac z czujnikéw, robot od-
kurzajacy albo obchodzi przeszkodg, albo zatrzymuje sig. Zaprogramujcie modut
Obrotowy, aby poruszat sie po linii prostej, a kiedy napotka czarng linie zaznaczong
na podtodze. musi sie on zatrzymac.

Jakie wyzwania mozna napotkag, kiedy chcemy wykonac to zadanie? Jak udato
sie wam je rozwigzac? '

10 min.
CWICZENIE
Stworzcie przestrzen z wyraznie wyznaczonymi krawedziami (,$cianami”), uzy-
wajagc do tego kolorowej tasmy. Zaprogramujcie modut Obrotowy, aby poruszat
sie bez przerwy na tym obszarze, bez opuszczania wyznaczonej granicy.

15 min.

CWICZENIE

Stworzcie przestrzenn z wyraznie wyznaczonymi krawedziami (,$cianami”).
Wyznaczy¢ nalezy kilka kolorowych obszaréw w jej obrebie, do czego mozna uzy¢
kolorowych kartek papieru. Zaprogramujcie modut Obrotowy, aby poruszat sie
bez zatrzymywania wewngtrz wyznaczonych granic, a po wykryciu kolorowych
obszaréw, powinien on zatrzymac sig na trzy sekundy i ogtosi¢ nazwe napotka-
nego koloru. Kiedy nacis$niecie klawisz spacji, robot powinien poszuka¢ miejsca,
gdzie zaczyna sig kolorowy obszar, a kiedy je odnajdzie, powinien sig zatrzymac.

WNIOSKI BRUYALCGYAZ R (o] Xel:{V)

Wykrywanie koloru moze by¢ pomocne przy prowadzeniu wzdtuz wyznaczonej
Sciezki, lecz réowniez mie¢ zastosowanie przy wyznaczaniu pewnych granic, co
zapewni, ze dany sprzet nie opusci okreslonego obszaru. Takie roboty moga by¢
uzywane w magazynach lub przy réznych testach ruchu wykonywanych na ze-
wnatrz. W szpitalu roboty ,podazajace za linig” moga doprowadzi¢ do konkretnego
medycznego oddziatu. Podazajg one wzdtuz kolorowych linii, a z pomoca czujnikdw
bliskosci, potrafig unikaé kolizji.

ZAPAMIETAJCIE!

NALEZY ZWRACAC UWAGE
NA POZYCJE CZUJNIKOW!

LEKCJA 15



Shape

Robotics

Czujnik dzwieku - Lekcja trzystopniowa

POZIOM: Poczatkuiacy _ Zaawansowany

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
ANATOMIA

eE______ &
CELE NAUCZANIA

® Poznanie funkcjonalnej roli czujni-
ka dzwigku

S -
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e Wykrywanie poziomu hatasu za
pomoca mikrofonu

BB
crox 1 [T

Jakiekolwiek zaktécenia (energia mechaniczna) rozprzestrzeniajace sie po-
przez medium materialne w formie fali nazywa sie dzwiekiem. Ludzkie ucho , czu-
je” wibracje powietrza w czestotliwo$ciach pomiedzy 20Hz a 20kHz, lecz istniejg
sytuacje, kiedy niektérzy ludzie stysza dzwieki nawet przekraczajace te wartosci.
Wibracje w powietrzu sg odbierane przez btone bebenkowsg i sg one ,ttumaczone”
na sygnaly elektryczne, ktore nastepnie sg interpretowane przez mézg.

10 min.
CWICZENIE
CZY DZWIEK RZECZYWISCIE PODROZUJE?

Aby wykonac¢ to éwiczenie bedziecie potrzebowali nastepujgce materiaty: cien-
ka, przezroczysta folie spozywcza, polistyrenowg miske oraz bardzo cienki papier
(na przyktad mozecie uzy¢ papierows serwetke).

Przykryjcie miske folig bez tworzenia zadnych zagniecen na jej powierzchni.
Zrobcie mate papierowe kulki i potdzcie je na folii. W zasadzie wtasnie zbudow-
aliscie ,ucho” lub ,mikrofon” (oba dziatajg podobnie). Nastepnie, z zamknigtymi
ustami, bez wydmuchiwania powietrza przez nos na miske, sprobujcie wyda¢ tak
gtosne , buczenie” jak to mozliwe, tuz przy krawedzi miski. Zauwazycie, ze kulki
zaczng ,tanczyc¢”. Tak naprawde, bedg one podskakiwac na catej powierzchni folii,
poniewaz bedzie ona wibrowac¢ z powodu dzwigku, ktéry wydaliscie.

Jakie wnioski mozecie wyciggna¢ z tego eksperymentu?

r
POTRZEBNE FOLIA SPOZYWCZA KAWALKI PAPIERU
MATERIALY NA MISCE NA FOLII

R ((@

di—40

INFORMACJA

SONAR: podwodny sprzet teleko-
munikacyjny, zawierajacy elementy
do wydawania i odbierania fal
dzwiekowych, uzywany do wykrywa-

https:llen.wikipedia.org/wiki/Sonar’:

ULTRASONOGRAFIA: technika
stuzgca do badania zywych struktur
organizmow wykorzystujaca odbi-
cie ultradzwiekow.

ZAPAMIETAJCIE!
ODTWARZANIE

Wykrywanie dzwieku jest uzywane
w wielu sytuacjach. Na przykiad,
sonary na statkach i fodziach
podwodnych wykrywajg dno morza
lub oceanu, lecz réwniez podwodne
przeszkody. Statki rybackie uzywaja
dzwieku, aby wykrywac tawice ryb.
Ultradzwieki potrafig ,zajrze¢” do
wnetrza naszego ciata i to réwniez
odbywa sie za pomoca dzwiekow.
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KROK 2

WYKRYWANIE DZWIEKU

Nasze uszy dziataja jak radar, ktéry odbiera dzwigki przychodzace z réznych ki-
erunkow. Jestesmy nawet w stanie zlokalizowac te dzwigki, dzigki odlegtosciom i
pozycji dzwieku wzgledem kazdego ucha.

( )
A 8l =2)
Dystans 1 Dystans 1
\ J
10 min.
CWICZENIE

Zamknijcie oczy i zakryjcie jedno ucho. Kolega powinien klasng¢ w dtonie. Ot-
worzcie oczy i powiedzcie, kto to zrobit. Z tego powodu, ze jedno ucho jest zakryte
i nie ,odbiera” dzwiekow wystarczajgco dobrze, nastapig btedy w wykrywaniu
zrédha dzwieku. Co stanie sig, gdy przeprowadzicie ten eksperyment bez zakrywa-
nia uszu? lle czasu zajeto wam dojscie do tego, kto klasngt tym razem?

KROK 3

CZUJNIK DZWIEKU

Podsumowujac, mozemy powiedzieé, ze ucho jest ,odbiornikiem” dzwigekow.
Ludzie odbierajg dzwieki w czestotliwosciach pomiedzy 20Hz a 20KHz, podczas
gdy psy stysza dzwigki do 50KHz, a delfiny odbieraja dzwigki na czgstotliwosciach
do 160KHz.

Podobnie jak zwierzeta, ktore wykrywajg przeszkody za pomoca dzwiekdw,
podobnie roboty wykonuja to samo dziatanie za pomocg czujnikéw dzwieku. To
znaczy, ze dzwiek jest emitowany, podrézuje, znajduje przeszkode i powraca,
tak jak echo. Poprzez zmierzenie czasu potrzebnego na powrét, mozemy wywni-
oskowad, jak daleko znajduje sie dana przeszkoda.

Mozemy znalez¢ wiele rodzajéw czujnikéw dzwigku. Niektoére z nich wyposazone
sg w bardzo cienka $cianke, zwang membrang, ktéra wibruje, kiedy ,uderzajg” w
nig fale dzwiekowe. Kiedy tylko wykryje ona wibracje, czujnik ,2ttumaczy” ten ruch
na sygnatly elektryczne, po to, aby moc przekazaé je do komputera i uzy¢ je w pro-
gramie. Taki czujnik jest w rzeczywistos$ci mikrofonem.

Dzwiek pierwotny
N SN N\

Sygnat echa
Dystans

\

1min.

CWICZENIE

Ktore ze zwierzat pokazanych na zdjeciach korzystaja z echolokac;ji?

CZY WIEDZIELISCIE?

Dzwiek nie jest styszalny
w przestrzeni kosmicznej,
poniewaz nie moze on po-
drézowaé¢ w prozni. Nie ma
tam Zzadnych czgstek, ktére
moglyby by¢é wprowadzone w
wibracje przez dzwigk.
Predkos¢ dzwieku w powietrzu
to ponad 300m / s. Dokladna
wartos¢ zalezy od temperatury
na zewnatrz.

Dzwiek podrézuje cztery razy
szybciej w wodzie niz w powi-
etrzu.

CZY WIEDZIELISCIE?

Stuchdoskonatylub stuchabso-
lutny jest zdolnoscia dotyczaca
doskonatego rozpoznawania i
odtwarzania nut, bez wpltywow
zewnetrznych.

Mozart, Chopin, Bach i Bee-
thoven potrafili skomponowaé
aranzacje do symfonii w pa-
mieci i byli w stanie szybko
rozpozna¢ fragmenty tych
utworéw, ktoére wedtug nich
brzmiaty niepoprawnie.

ZAPAMIETAJCIE!

ECHOLOKACJA
Jest to metoda dzieki ktorej
niektére organizmy orientujg
sie w otaczajgcym je srodow-
isku, uzywajgc do tego ul-
tradzwiekow odbitych od na-
potkanych przeszkéd. Stowo
pochodzi z jezyka greckiego:

echo = echo, dzwiek; + laina
locare = lokalizowac.

LEKCJA 16




10 min.

CWICZENIE :
HAELASOMIERZ :) NOWE BLOKI!
W tym éwiczeniu uzyjemy polecenia wykrywania dzwieku i bloku poréwnania. Z

powodu tego, ze wykrywanie dzwigku zostanie wykonane za pomocg mikrofonu,
upewnijcie sie, ze mikrofon w stuchawkach dziata i moze by¢ tutaj wykorzysta- 0

ny. Otworzcie aplikacje Fable i napiszcie nastepujacy program. Uruchomcie pro- Y Sound Ievel
gram, aby zobaczy¢, jak zmienia sie swiatto na Hubie z zielonego na czerwone
i vice versa. Wymiencie wartosci poréwnania, aby przetestowac¢ nowe warianty.
Gdzie mozna uzyé takiego ,hatasomierza”2 Ten blok kontrolny ,czyta”

poziom hatasu za pomocg
mikrofonu w komputerze.

oL
Ten blok polecenia pozwala

na poréwnanie dwéch
wartosci, liczb.
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repeat forever

@ sound level

ON (1 E"_&g-

10 min.
CWICZENIE
WIEKSZE USZY

Do tego ¢wiczenia bgdziemy potrzebowac¢ kartki w rozmiarze A3 lub A4 i tasmy
klejacej. Zrolujcie kartke papieru, aby powstat papierowy rozek, lecz zostawcie
przestrzen o $rednicy okoto 3cm na gorze. Na przeciwnym krancu stozka zost- o
awcie tak duza, otwartg przestrzen, jak to mozliwe. Sklejcie krawedzie papieru, Antena ,nastuchuje”, czy na-
aby stozek byt trwaly i utrzymat swéj ksztatt. Wyjdzcie na zewnatrz, na teren przy  [elelglele b= B5\e [a L4 o] A=ty {pA=lg
szkole, przytdzcie rozek do ucha i zauwazcie réznice w detekcji dzwigku. Mozecie kosmicznej. Ma ona $rednice
teraz ustysze¢ stabsze i dobiegajace z wigkszej odlegtosci dzwigki. Poproscie ko- 70m i jest umieszczona w
lege , aby ustawit sie w pewnej odlegtosci od was i klaskat w rece coraz wolniej v
i wolniej. Powtorzcie to samo dziatanie bez papierowego rozka przy uchu. Jakie . A_UStra“I'
réznice mogliscie dostrzec? Zdjgcie: nasa.gov

DOBRA
ROBOTA!

Papierowy rozek

\/\[e}5{ (M DETEKCJA DZWIEKU

Czujniki dZzwieku mozna odnalez¢ w wielu rodzajach wyposazenia. Alarm samo-
chodowy moze wykry¢ rozbite okno lub gtosny hatas. To wtasnie dlatego, czasami
podczas burzy, gdy grzmi, mozemy uslysze¢ witaczajace sie alarmy samocho-
dowe. Ultradzwiekowe czujniki moga mierzy¢ odlegtosci, a sprzet medyczny
wykorzystuje dzwigk, aby analizowac¢ wnetrze ludzkiego ciata.
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Robotics

Czujnik swiatta - Lekcja dwustopniowa

poziom: Poczatiiiacy () Zaawansowany

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
MATEMATYKA

e
CELE NAUCZANIA

® Poznanie funkcjonalnej roli czujni-
ka na podczerwien

® Wykrywania poziomu hatasu z
uzyciem czujnika na podczerwien

1
KROK 1 |43

Zaprogramujcie modut Obrotowy, aby poruszat sie nieprzerwanie do przodu po
powierzchni kartki papieru, a po wykryciu niebieskiej linii narysowanej na kartce,
robot powinien sig zatrzymac i wigczy¢ swoje swiatta przednie na 5 sekund.

[G{e]' @M UZYCIE CZUJNIKOW ZBLIZENIOWYCH

Czujniki zblizeniowe mierza odlegtos¢ do pobliskiego obiektu bez dotykania
go. Ta odlegto$¢ moze by¢ zmierzona za pomoca dzwigkdw lub promieniowania
podczerwonego. Niezaleznie od wybranej opcji, czujnik musi posiada¢ nadajnik i
odbiornik.

Popatrzcie na ponizszy obraz. lle czujnikéw jest tutaj pokazanych?

Czujnik Swiatta 2

Czujnik koloru 2
Czujnik zblizeniowy 2

Czujnik Swiatta 1
Czujnik koloru 1
Czujnik zblizeniowy 1

Czujnik Swiatta 3
Czujnik koloru 3
Czujnik zblizeniowy 3

Motor B

Motor A

Odbiornik IR

Nadajnik IR
(podczerwieni)

(podczerwieni)

ZAPAMIETAJCIE!

PROMIENIOWANIE
PODCZERWONE

Promieniowanie podczerwone zna-
jduje sie powyzej ludzkiego spek-
trum widzialnego, z dtugosciami fal
pomiedzy 800 - 900 nanometrow.
Ludzie nie widzg tego Swiatta, lecz
odczuwaja je jako ciepto. Ludzkie
oko widzi swiatto z dtugosciami fal
w zakresie 350 - 780 nanometrow.
Wartosci te sa przyblizone, a nie
dokfadne.

ZAPAMIETAJCIE!
BLISKOSC

Moéwimy, ze obiekt jest w poblizu, co
oznacza, ze znajduje sie w naszym
sgsiedztwie, mozemy wejs¢ w bliski
kontakt z nim. Kiedy ptacimy nasza
kartg zblizeniowg (bez umieszcza-
nia jej w POS), musimy zblizy¢ ja
do POS (Punkt Sprzedazy), aby
dokonaé¢ ptatnosci. To oznacza,
ze wasz telefon musi znalez¢ sie w
poblizu terminala, aby zosta¢ przez
niego wykrytym.

ZAPAMIETAJCIE!
TERMINAL POS

. POS (Point Of Sales -
== Punkt Sprzedazy). Jest
\to urzadzenie, ktére
“moze odbieraé, przet-
warzaé, przechowywacé
i nadawaé informacje

sprzedazy

Do |

 dotyczace
' za pomocg karty.
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10 min.
CWICZENIE
UNIKANIE PRZESZKOD
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sPrzeszkoda w poblizu”.

e TP "0 —
‘_' Robotics

Zbudujcie $ciezke podobng do tej, ktérg widzicie ponizej na rysunku. Ustawcie
rozne przeszkody na podtodze (ksigzki, bloki z korka, kregle, itp.)
Napiszcie program w FableBlockly, ktéry pozwoli modutowi Obrotowemu
rozpoczgé poruszanie sie do przodu, wykrycie dwdch przeszkéd i obejscie ich,
zgodnie z ponizszym diagramem. Z menu Czujniki wybierzcie polecenie detekcji

|

@_’f

M
o
Przeszkoda

1i’¢_’°

9 min.
CWICZENIE
PODWOJNE WYKRYWANIE

Zauwazyliscie, ze modut Obrotowy jest w stanie wykry¢ kolor, a w tym samym
czasie moze on réwniez wykry¢ przeszkode. Oznacza to, ze mozecie sprawic,
aby réznie sie on zachowywal, w zaleznosci od koloru przeszkody znajdujace;j
sie przed nim. Jednak, dla podwdéjnego wykrywania potrzebny jest podwojny
warunek. Przeanalizujcie ponizszy diagram sekwencji dziatan i ustalcie, jak

zachowa sie robot postepujac zgodnie z algorytmem.

-

Poruszam sie

TAK
Przeszkoda

?

Czy
jest
ona

Obchodze ja

czerwona?

Zatrzymuje sie

Wymawiam
nazwe koloru

\_

~

J

Po analizie tego diagramu sekwencji dziatan, nalezy odpowiedzie¢ na nastepu-

jace pytania:

@ Co robi robot, jesli nie napotyka przeszkody?

@ Co robi robot, jesli napotyka na niebieska przeszkodg?
@ Co robi robot, jesli napotyka na czerwong przeszkode?
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NOWE BLOKI!

|3 obstacle within m % proximity on

WYKRYWANIE PRZESZKODY
Ten blok ,odczytuje” odlegtos¢ obiek-
tu od robota, ktéry uzywa do tego
promieniowania podczerwonego.

ZAPAMIETAJCIE!

CZUJNIK ZBLIZENIOWY
Mierzy on odlegtos¢ w procentach.
Mniejszy procent oznacza wiekszg
odlegtos¢, a wigkszy oznacza
mniejszy dystans. Rozumujac w
ten sposéb, nalezy zdawaé sobie
sprawe, ze 100% oznacza, ze co$
znajduje sig tuz przy czujniku, w naj-
blizszym otoczeniu.




T— E Robotics N

W tym przypadku konieczne byto uzycie podwdjnego warunku. W tej sytuacji,
mozna go napisac na dwa sposoby:

WARIANT 1

WARIANT 2

m % proximity on m( || check for color Don

|3 obstacle within

(@) if

W drugim przypadku zostato uzyte logiczne ,1”. Warunek bedzie prawdziwy, jes$-
li obie detekcje beda prawdziwe. Jesli jedna z nich nie jest prawdziwa, zadne ze
stwierdzen wewnatrz ,,jesli” nie zostanie wykonane.

W tabeli przedstawiono analize efektu operatora logicznego ORAZ:

DETEKCJA1 DETEKCJA 2 REZULTAT
prawdziwa prawdziwa Warunek spetniony
prawdziwa fatszywa Warunek nie jest spetniony

fatszywa A N D prawdziwa © Warunek nie jest spetniony
fatszywa fatszywa Warunek nie jest spetniony

10 min.

CWICZENIE

Biorac pod uwage informacje zamieszczone w tabeli, zbudujcie i uruchomcie
program dla kazdej z tych osobnych sytuacji:
WARIANT 1
ThRobot stoi nieruchomo. Jesli jest tam zielona przeszkoda, na Hubie zapalajg
sie $wiatta w zielonym kolorze.

VARIANT 2

Robot nie porusza sie. Jesli dzwiek z mikrofonu komputera jest wigekszy niz 2, a ro-
bot widzi kolor czerwony, powinien on powiedzie¢ ,czerwony”. Przetestujcie kazdy
program, zanim przejdziecie do nastepnego.

Otworzcie aplikacje FableBlockly i stwdrzcie nastepujacy program. Zmiericie
warto$¢ procentowa detekcji (domysinie jest to 10%), uruchomcie program i
zapiszcie w swoich zeszytach odlegtos¢, od ktérej robot wykonuje akcje wykrywa-
nia obiektu. Uzyjcie linijki do wykonania pomiardw.

repeat forever

() if (| I3 obstacle within @ % proximity on m

do

Procent _ 0Odlegtos¢ mierzona w centymetrach

10%
25%
50%

75%
100%

NOWE BLOKI!

Ten blok polecenia sprawdza, czy
oba warunki sg spetnione. Jest to op-
erator logiczny.

CZY WIEDZIELISCIE?

Czujnik moze taczy¢ sie bezposred-
nio z komputerem lub siecig WiFi.
Czujniki mozna podzieli¢ na Aktywne
i Pasywne. Czujniki Aktywne potrze-
bujg zewnetrznego sygnatu, zrédta
energii, co oznacza, ze sg konsumen-
tami energii. Sg to takie czujniki jak
radary - czujniki pomiaru odlegtosci.
Czujniki Pasywne bezposred-
nio wytwarzaja odpowiedz, a sg
to, na przyktad, czujniki $wiatta
(fotorezystory).

TYPY CZUJNIKOW /
DETEKTOROW

W jakich obszarach stosowane sg
czujniki podane na ponizszej liscie¢
- Czujnik temperatury
- Czujnik zblizeniowy / bliskosci
- Czujnik na podczerwien
- Czujnik ultradzwiekowy
- Czujnik $wiatta
- Czujnik gazu
- Czujnik dymu
- Czujnik alkoholu
- Czujnik dotyku
- Czujnik koloru

- Czujnik wilgotnosci

- Czujnik pulsu

- Czujnik nachylenia

- Czujnik radioaktywnosci
- Czujnik ci$nienia

- Czujnik ruchu

LEKCJA 17
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10 min.

CWICZENIE

Otworzcie aplikacje FableBlockly i napiszcie program, ktéry pozwoli modutowi
Obrotowemu porusza¢ sie do przodu, do pierwszej napotkanej przeszkody. De-
tekcja przeszkdd zostanie przeprowadzona z uzyciem czujnika zblizeniowego.
Po wykryciu przeszkody, robot zatrzyma sie i wykona obrét o 1800, a nastepnie
bedzie kontynuowat swojg trase.

Uzyjcie wielu wartosci czasu detekcji poprzez zmiane procentu.

Co mozecie zauwazy¢, gdy zastosujecie 100% wykrywania przeszkody?
Czy mozecie wyttumaczy¢, dlaczego tak sie dzieje?

I3 obstacle within | % proximity on

Co mozecie zauwazy¢, gdy zastosujecie 0% wykrywania przeszkody?

I3| obstacle within n % proximity on

10 min,
CWICZENIE VR
Otworzcie aplikacje ClassVr i uzyskajcie dostep do pliku zatytutowanego We
wnetrzu ludzkiego oka.mp4. Zobaczcie, jaka role odgrywa $wiatto, aby umozliwic¢
wam widzenie rzeczy znajdujacych sie przed wami.

@ CLASSVR

Plan Deliver

Playlist 1

360 Inside the Human Ey...
Inside parts of the body

00:07 S 01:00

Playing Preview ClassView

. 360 Inside the Human Eye.mp4

LN [e1S{ (I PROMIENIOWANIE PODCZERWONE

Promieniowanie podczerwone jest stosowane w wielu sytuacjach, nie tylko
przy szacowaniu odlegtosci. Na przyktad, z pomoca tego promieniowania moz-
na wykrywac¢ na odlegtos¢ promieniowanie emitowane przez ciato i przeksztatcaé
je na obraz. Ta technika jest wykorzystywana w medycynie, budownictwie, prze-
mysle chemicznym i nazywa sie termografig. Dzieki termografii, konstruktorzy
moga rozpoznawac obszary, gdzie dochodzi do ,utraty” ciepfa przez budynek i
oszacowag, gdzie doktadnie dana budowla potrzebuje dodatkowego ocieplenia.
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ZAPAMIETAJCIE!

WYKRYWANIE
BLISKOSCI

Ten rodzaj detekcji jest stosowany
w wielu systemach elektronicznych.
Fakt, ze wasz telefon wie, ze jest
Lsustawiony przy waszym uchu”
i wylacza wtedy swoje sSwiatto,
oznacza, ze korzysta on z czujnika
bliskosci. Ptatnosci zblizeniowe sg
réwniez mozliwe dzieki zastosowan-
iu detektorow bliskosci. Wykrywacz
metalu réwniez dziata dzieki pomo-
cy takich czujnikéw. Automatyczne
dostosowanie jasnosci ekranu i ro-
boty ,podazajace za linig” sg innymi
przyktadami sprzetu, ktéry korzysta
z czujnikéw bliskosci.

Kolory, ktére widzimy na obrazie sg
w rzeczywistosci ,ttumaczeniem”
dlugosci fali Swiatta. Niebieski to
3,4y, zielony to 4,6y, a czerwony to
12p.




Operatory Logiczne - Lekcja trzystopniowa

POZIOM: — ZIaawansowany

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
MATEMATYKA /ODPOWIEDZIALNOSC SPOLECZNA

CELE NAUCZANIA _ ,
® Programowanie czujnikow na ® Korzystanie z operatorow
module Obrotowym logicznych I, LUB, NEGACJA.

KROK

Nalezy przeanalizowac program i powiedzie¢, jaka akcje wykona robot w kazdej
z tych sytuaciji.

Detekcja 1 Detekcja 2 Robot mowi
Widzi czerwony Klawisz A jest wcisniety
~ Widzi zielony ~ Spacja jest wcisnieta
Widzi czerwony Spacja jest wcisnieta
Widzi niebieski Klawisz X jest wcisniety

i spacebar -

® o “ED"

KROK 2

O PROCESIE SORTOWANIA

Sortowac¢ oznacza wybiera¢, ukladac¢ lub rozdziela¢ towary, produkty lub inne
materialy, na pewne kategorie, biorac pod uwage pewne szczegodlne elementy
(rozmiar, kolor, uzytecznosé, jakoscé itd.).

Jesli, na przyktad, posiadamy klocki, o tym samym ksztalcie, wadze i wykonane
z tego samego materiatu, lecz w réznych kolorach, bedziemy mogli je zorgan-
izowac, posortowac pod wzgledem koloru.

Z pewnoscig czesto styszeliscie o sortowaniu odpadoéw. Wszyscy wiemy, jak
oddzieli¢ metal od papieru oraz plastik od szkta. Po procesie sortowania nastepu-
je proces recyklingu odpadodw, czyli przetwarzania ich, aby byly zdatne do ponow-
nego wykorzystania w przysztosci.

odpady
zmieszane

odpady
plastikowe |
butelki PET

papier i
tektura

LEKCJA 18

Kod kolorystyczny ustalony
dla pojemnikéw do sortowan-

ia odpadoéw
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10 min.
CWICZENIE (PRACA GRUPOWA)
Nalezy przej$¢ przez kazda opcje i zauwazyé, ilu ucznidw odpowiada danemu
Wymogowi.
WARIANT 1
Powinni wsta¢ uczniowie, ktérzy majg na sobie przynajmniej jeden biaty lub
czarny element ubioru.
WARIANT 2
Powinny wsta¢ dzieci, ktére majg na sobie biaty i czerwony element ubioru. llu
uczniéw wstato?
WARIANT 3
Teraz poproszeni zostang o wstanie uczniowie, ktdrzy nie sg ubrani w biate
ubrania. llu uczniéw wstato?

gD i%C%

NEGACJA

Na pierwszym rysunku, zabierane sg wspodlne elementy, czyli te ktére sg
zaréwno w zbiorze A, jak i B.

Na srodkowym rysunku, zabierane sg elementy ze zbioru A lub ze zbioru B.

Na ostatnim rysunku, zabierane sg elementy ze zbioru B, lecz nie ze zbioru A
[(;3{0] ¢l PROGRAMOWANIE Z OPERATORAMI LOGICZNYMI

Jak zauwazyliscie na poprzedniej lekcji, istniejg sytuacje, kiedy potrzebujemy,
aby zostat spetniony wiecej niz jeden warunek w celu podjecia decyzji.

Rozwazmy nastepujacy przyktad:

Mihai: - Czes¢, Andriej! W ten weekend jest konkurs kolarski. Ja juz sie
zapisatem. Czy chciatbys$ dotgczyé do mnie?

Andriej: - Jasne! Podaj mi wigcej szczegotow prosze.

Mihai: - W sobote rano wyruszamy samochodem do Moara Vlasiei, czyli do
miejsca, gdzie odbedzie sig finalowy etap konkursu. Mam nadziejg, ze nie bedzie
padag¢, poniewaz organizatorzy powiedzieli, ze to wydarzenie odbedzie sig tylko
wtedy jesli dwa warunki zostana spetnione: droga przez las bedzie sucha i tem-
peratura musi by¢ powyzej 15 stopni.

Andriej: - Ok. Do zobaczenia rano. Mam nadzieje, ze pogoda dopisze!

Gdybyscie byli na miejscu Andrieja i mielibyscie narysowac diagram sekwencji
dziatan z informacjami przekazanymi przez Mihai, jak wygladatby ten diagram?

Zauwazy¢ mozna, ze wystepuje tutaj podwéjny warunek, to znaczy sucha dro-
ga oraz temperatura powyzej pewnej wartosci. Oba warunki musza zosta¢ spein-
ione. W takich sytuacjach nalezy uzy¢ operatoréw logicznych. Pozwalajg one na
konstrukcje wyrazen rozpoczynajacych sie od prawdopodobieristwa uzyskania
prawdziwych / fatszywych odpowiedzi.

W poprzednim ¢éwiczeniu otrzymaliscie wizualne przedstawienia trzech
sytuaciji.

Logiczne operatory to: I, LUB oraz NEGACJA. W trakcie poprzedniej lekcji
poznaliscie operator I, a teraz zobaczycie dziatanie dwdch pozostatych opera-
torow.

Otworzcie aplikacje Fable Blockly i w menu Dziatania zapoznajcie sie z opera-
torami logicznymi. Operator NEGACJI znajdziecie w Trybie Zaawansowanym.

Wraz z pomoca operatoréw logicznych mozecie podejmowac bardziej ztozone
decyzje wewnagtrz waszego programu.

ah—48

CZY WIEDZIELISCIE?

WASD

Ta kombinacja klawiszy jest
czesto uzywana przez entuz-
jastow gier komputerowych.
Mozna to wytlumaczyé¢ fak-
tem, iz znajdujg sie one w odd-
aleniu od prawej dtoni, ktéra
korzysta z myszki. Oczywiscie,
dla oséb leworecznych nie jest
to wygodne rozwigzanie i uzy-
wajg oni wariantu z klawiszami
IJKL. Jakich klawiszy uzywa-
cie, kiedy gracie i korzystacie z
klawiatury?

CZY WIEDZIELISCIE?

Kolarstwo jest to sport up-
rawiany na rowerach i polega
ono na pokonaniu danej trasy,
w jak najkrotszym czasie.

Ten sport zaczgt by¢ uprawia-
ny pod koniec XIX wieku.
Najdtuzsza trasa kolarska mi-
erzy 6200km i rozciaga sig
ona na obszarze 8 panstw.

S
ZAPAMIETAJCIE!

Zbior jest jedng z najwaznie-
jszych koncepcji wspoétczesnej
matematyki.

Zbior liczb naturalnych
oznaczony przez N.

Zbiér liczb catkowitych
oznaczony przez Z.

Zbior liczb wymiernych
oznaczony przez Q.
Diagram Venna-Eulera jest sze-
roko stosowang formga ilustrac-

jest
jest

jest

ji  zaleznosci
pomiedzy zbi-
orami, ktéry w
prosty sposob
okresla zasad-

nos¢ interfer-

encji poprzez

przedstawienie graficzne.

Za pomoca tego diagramu szyb-
ko zauwazycie tgczenie sieg, ilocz-
yny lub uzupetnianie sig zbioréw.




10 min.
CWICZENIE @
PODWOJNA KONTROLA RAMIENIA ROBOTYCZNEGO

WARIANT 1

Zaprogramuijcie dziatania / ruchy modutu ramienia, zgodnie z warunkami po-
danymi ponizej:

Jesli klawisz W i klawisz ,strzatka w gére” sg nacisnigte rownoczesnie, ramie
przechyla sig do przodu.

Jesli klawisz S i klawisz ,strzatka w dé}” sg nacisniete rownoczes$nie, ramie
przechyla sie w waszg strone.

Jesli klawisz A i klawisz ,strzatka w lewo” sa nacisnigte rownoczes$nie, ramie
przechyla sie w lewg strone.

Jesli klawisz D i klawisz ,strzatka w prawo” sg nacisnigte rownoczesnie, ramie
przechyla sie w prawg strone.

WARIANT 2
Zaprogramuijcie dziatania / ruchy modutu ramienia zgodnie z warunkami po-
danymi ponizej:

Jesli wcisniety jest klawisz W albo klawisz ,strzatka w gére” , ramie przechyla
sig do przodu.

Jesli wcisniety jest klawisz S albo klawisz ,,strzatka w dét” , ramie przechyla sie
w waszg strone.

Jesli wcisniety jest klawisz A albo klawisz ,strzatka w lewo” , ramie przechyla
sie w lewg strone.

Jesli wcisniety jest klawisz D albo klawisz ,strzatka w prawo” , ramie przechyla
sie w prawg strone.

WARIANT 3

Zaprogramuijcie dziatania / ruchy modutu ramienia zgodnie z warunkami po-
danymi ponizej:

Jesli wcisniety jest klawisz ,strzatka w gore”, ramig przechyla sig do przodu.

Jesli nie jest wcisniety klawisz ,,strzatka w gore”, ramie przechyla sie w tyt (w
waszym kierunku).Uzyjcie tutaj bloku polecenia NEGACJI.

10 min.
CWICZENIE @
LEPSZA KONTROLA MODULU OBROTOWEGO

Napiszcie program, ktéry pozwolitby kontrolowa¢ modut Obrotowy poprzez uzy-
cie klawiszy (do przodu, do tytu, w lewo, w prawo). Dodajcie nowg funkcje, ktéra
polega na tym, ze modut zatrzyma sig, jesli zaden klawisz nie jest wcisnigty. Sko-
rzystajcie z operatoréw logicznych i blokéw zasugerowanych ponizej.

@ if true

do

" up

OB true true

WNIOSKI EUERAV (e}

Maszyny autonomiczne, drony rolnicze, maja w swoich programach operacy-
jnych wiele warunkoéw, ktére muszg rozpoznac i wypetnié. Wielokrotne sprawdza-
nie jest czesciag techniki programowania. Jest ono réwniez sktadowg wielu sys-
temow, ktére kontrolujg sie nawzajem i duplikujg w funkcjach. Na przykfad, tunel
drogowy z wentylacjg moze ogtosi¢ stan zagrozenia (uruchomic alarm), jesli czu-
jniki wykryja lekko wzrastajacy poziom tlenku wegla i w tym samym czasie wykryte
zostanie nieprawidtowe dziatanie systemu wentylacyjnego. W tej sytuacji rézne
alarmy moga zosta¢ uruchomione, z powodu zwigkszonego poziomu zagrozenia.

NOWE BLOKI!

true

LEKCJA 18
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Detekcja 1 Detekcja2 Rezultat

prawdziwy
prawdziwy
fatszywy

fatszywy

lub

prawdziwy
fatszywy

prawdziwy

fatszywy

Warunek spetniony
Warunek spetniony
Warunek nie jest spetniony

Warunek nie jest spetniony
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Robotics

) Rozwigzywanie Problemow - Lekcja trzystopniowa
< ) NOWE BLOKI!
3 POZIOM: Poczathuiacy laawansowany
ﬁ GOl ROBOTYKA|PROGRAMOWANIE R e
_ MATEMATYKA /ODPOWIEDZIALNOSC SPOLECZNA e ——————
T R s
CELE NAUCZANIA _ o -
@ Programowanie modutu ramienia z ® Uzycie czu1_n|k<’)w koIo_ru. To polecenie wstrzymuje program,
uzyciem operatoroéw logicznych. o Zb_udowanle sortownika z ktéry po nim nastepuje. Przechodzi
kryterium koloru ono do nastepnego bloku polece-
nia, jak tylko wybrany klawisz zost-
FE R anie wcisniety. Mozecie wybrac inne

klawisze oprécz klawisza spaciji.

KROK 1

Zaprogramujcie robotyczne ramig, aby wypetnic¢ wszystkie ponizsze warunki:

WARIANT 1

@ Jesli wcisniety bedzie klawisz ,w” lub klawisz ,,strzatka w gére”, ramig przechy-
la sie do przodu.

@ Jesli wcisniety bedzie klawisz ,s” lub klawisz ,strzatka w dét”, ramie przechyla
sie w waszym kierunku.

WARIANT 2

@ Jesli wcisniety bedzie klawisz ,strzatka w gére”, ramieg przechyla sig w waszym
kierunku.

® Jesli nie bedzie wcisnigty klawisz ,strzatka w gore”, ramie stoi w wypros-
towanej pozycji. (Uzyjcie polecenia NEGACJI.)

[(;{e] @B POLECENIE CZEKAJ

Czasami musimy poczekag, az cos sie wydarzy. Kiedy kolega poprosi was, abys-
cie poczekali az zbierze swoje wszystkie zeszyty, aby p6j$¢ razem do domu, wasz
algorytm dziatania wlasnie otrzymat nowe polecenie: czekaj dopdki.

W aplikacji Fable Blockly rowniez znajdziecie to polecenie, tak jak i w innych
poleceniach opartych na blokach. To polecenie wstrzymuje kod, ktéry po nim
nastepuje, dopoki warunek czekania nie zostanie spetniony tzn. informacja w
pomaranczowym polu nie stanie sie prawdziwa.

Sproébujcie odnalez¢ to polecenie w menu Petle. Jako ustawienie domysine do
wykrywania jest klawisz spacji , lecz mozecie wybra¢ kazdy inny klawisz z klawia-

tury.

8 wait until spacebar

Otworzcie aplikacje Fable Blockly, napiszcie i przetestujcie nastepujacy program:

8 wait until spacebar

G speak « ““[FEIA”




[(;{e]; @<} ROBOTY ROWNIEZ MAJA SWOICH PRZELOZONYCH

Sortowanie wedtug koloru moze by¢ bardzo uzyteczne w fabrykach. Jesli robot
pomaluje jakas$ czes$¢ jasnym odcieniem zieleni, powinien on malowaé wszystkie
czesci przesuwajace sie obok tym samym odcieniem. Ale nawet roboty popetniaja
bledy, ktére moga zgtosi¢ lub nie. Aby upewnic sig, ze wszystko przebiega wiasci-
wie, inne roboty sprawdzajg wyniki. W przypadku powyzej opisanego problemu,
inny robot sprawdza odcien zieleni, automatycznie oznaczajac produkty, ktére nie
spetniajg okreslonych wymagan i ktére z nich powinny zosta¢ odestane do ponow-
nego pomalowania lub do stanu przejsciowego. Takie kontrole wykonywane przez
roboty sg stosowane w wielu miejscach.

Spotkamy je nawet w fabrykach produkujacych ptytki, wyroby ceramiczne i
urzadzenia sanitarne, Nie chcielibyscie zamowic¢ biatego zlewu i wanny i po otrzy-
maniu tych towaréw zauwazy¢, ze jeden z nich jest bialy, a drugi szary (lub by¢
moze, pomalowany tylko w potowie), z powodu robota, ktory nie wypetnit algoryt-
mu. Czy mozecie wyobrazi¢ sobie inne miejsca, gdzie sortowanie wedtug koloru,
rozmiaru lub ksztattu jest niezbedne?

Jak dokonuije sig tego automatyczne

Gdzie mozna odnalezé sortowanie

Jakie jest kryterium sortowania

Uzywajac sitek z otworami o réznych

Linia pakowania jajek Sortowanie wedtug rozmiaru $rednicach

20 min.

PRACA W GRUPIE

MASZYNA SORTUJACA

Waszym zadaniem bedzie zbudowanie maszyny, ktéra sortuje styropianowe
pitki wedtug koloru. Jesli sg one jednego koloru, zostang popchniete na lewo, a
jesli sa innego koloru, robot popchnie je na prawo. Oto potrzebne do tego mate-
riaty:

é ) )

CZY WIEDZIELISCIE?

Wiele branz przemystowych stosuje
proces sortowania. Nawet nasiona
sg automatycznie sortowane wedtug
koloru. Ziemniaki sg sortowane
wedtug ich grubosci. A chcielibys-
cie dowiedzie¢ sie czego$ jeszcze
ciekawszego? Czy slyszeliscie o
maszynach, ktére rozbijajg orzech
i oddzielaja jadro znajdujace sie
w skorupie. Jedng z metod stoso-
wanych przy orzechach jest prosty
strumien powietrza, ktéry potrafi
oddzieli¢ jadalne jadro orzecha od
skorupy, po tym, jak orzech zostanie
rozbity. Do orzechéw wtoskich sto-
sowane sg takze wibrujace ekrany,
ktére rowniez pomagaja w oddziela-
niu jadra od skorupy, ktéra nastepnie
spada do innego pojemnika.

DOBRA
ROBOTA!

LEKCJA 19
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Robotics
Zrobcie to ¢wiczenie w parach lub w wiekszych grupach, poniewaz ten projekt
jest bardziej skomplikowany. Razem begdziecie mogli eksperymentowac z pomys-
tami dotyczacymi réznych rozwigzan.
Pierwszy krok polega na pomalowaniu styropianowych pitek i sprawdzeniu, czy
modut Obrotowy potrafi rozpozna¢ ich kolory. Ten program pomoze wam w prze-
prowadzeniu tego testu.

repeat forever

(%) if (.‘ &I check for color aon

do

| S

Nastepnie zbudujecie razem maszyne, uzywajac do tego modutu Obrotowego i
modutu ramienia, ktéry wykrywa pitke, rozpoznaje jej kolor i przesuwa ja na lewo
lub na prawo.

Pokazano tutaj pomyst na te konstrukcje, lecz jest to jedno z wielu rozwigzan,
jakie mozecie zastosowacé. Poszukajcie innych funkcjonalnych pomystéw. Moze-
cie odnalez¢ nawet taki, ktorzy bedzie prostszy od tego pokazanego na zdjeciu.

Podczas programowania i testowania, postarajcie sie¢ zaznaczy¢ wyrazne roz-
réznienie pomigdzy wykrywaniem przeszkody i detekcjg koloru, poniewaz jest to
bardziej wydajne, aby odczyta¢ kolor, kiedy rzeczywiscie przed wami znajduje sig
przeszkoda.

Uzyjcie réwniez nowego polecenia, ktoére dzisiaj poznaliscie tzn. poczekaj
dopoki.

@ Co sadzicie o tym nowym zadaniu?

® Jakie wyzwania pojawily sie przed waszg grupa?

® Jak rozwigzaliscie zaistniate problemy?

® Wymienicie sie doswiadczeniami ze swoimi kolegami i kolezankami z klasy.

WNIOSK

Sortowniki moga by¢ manualne i automatyczne, w zaleznosci od trybu dziata-
nia. W sklepie mozecie zobaczy¢ jabtka, ziemniaki i jajka posortowane wedtug
rozmiaru.

Automatyczne sortowniki potrafig nawet usuna¢ produkty, ktére nie spetniajg
standardow producenta, tak aby produkty koncowe byty jak najwyzszej jakosci.

Jakie inne przykfady sortowania mozecie wymieni¢?

52

Tutaj pokazano jeden ze sposobdéw
rozwigzania tego problemu.
Sproébujcie znalez¢ inny sposéb na
jego rozwigzanie.

& moveto X: © angle (R Y: ¢ angle [P on ETAI

rever
B

@) it o |E] obstacle within m‘ % proximity on
B o (I ETIE
R waitinsec. og}
© it o 1B checkfor color uonm
(e ROV Red |44 English - |
X waitin sec.
| & moveto x:  angle @R v: | ancle XD on TS
X waitin sec.
& moveto x: angle @ Y: © angle m 1 657 - |
X waitin sec.
& moveto X: langle [ Y: © angle (5 on CTA3

8 wait in sec.

y moveto X: anglem N anglem on

&
(@) i B checkfor color Doﬂ
S L gy e o Engiish -
& votinso. Jf
@ moveto X: ang!em e anglem on

R waitinsec.

& moveto X angle (@ Y: - angle (P on

o | B waltinsec.

& moveto x:

R waitin sec.

B moveto x: ange [ v:  ancle (| on CZED

e n _

& moveto x: ¢ angle (L Y: ¢ angle [ on EZA3
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Zmienna - Lekcja trzystopniowa COEEEEEE— 8
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POZIOM: sredniozaawansowany (D ZAPAMIETAJCIE! a
STALA 4
POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE Stata nie zmienia swojej wartosciw || LU
MATEMATYKA / EKONOMIA / HISTORIA czasie. Metr, jako jednostka miary =
w Miedzynarodowym Systemie jest
stalg.
CELE NAUCZANIA
CELE NAUCZANIA A
® Tworzenie zmiennej. 1
@ Ustawianie wartosci poczatkowej ® Zmienianie wartosci zmiennej w ZAPAMIETAJCIE'
dla zmienne;j. trakcie dziatania programu. ZMIENNA

Zmienna zmienia swojg wartos¢
w czasie . Oto niektore przyktady

oK smiennych dhugos¢wloson e

peratura, wzrost.

Otworzcie aplikacje Fable Blockly i napiszcie program, aby uzy¢ polecenia cze-
kaj dopoki. Wyttumaczcie, dlaczego to polecenie jest tak uzyteczne.

(\
10 min.
CWICZENIE | NAZWA
Z
ZBUDUJMY SKRZYNKI DO PRZECHOWYWANIA!
Skorzystajcie z otéwka 3D, aby zbudowa¢ skrzynke. Rozpocznijcie budowe od M
podstawy skrzynki, ktéra bedzie miata ksztatt prostokata o wymiarach 5¢cm x 2cm. |
Zwracajcie uwage na szczegoly, sprébujcie zbudowa¢ boczne krawedzie, uchwy-
ty, a moze nawet dodac¢ jakies$ dekoracje. E[ TYP
( ) 5cm N
——— i A
= =7 2 WARTO$C
\_ J

Odtozcie skrzynke na te chwile, poniewaz wykorzystamy jg w dalszej czesci le-
kcji. Jaka strategie obraliscie, aby zapewni¢ waszym skrzynkom najsolidniejsza
konstrukcje?

(G{ell¢”l NIEKTORE RZECZY ZMIENIAJA SIE W TRAKCIE DZIALANIA

Czy zastanawialiscie sie kiedy$ nad faktem, ze metr nigdy nie zmienit swojej
wartoséci¢

Jest to zawsze 100cm lub 1000mm, tzn. ma on statg warto$¢. Jako miedzynar-
odowa jednostka miary, ma on takg sama wartos¢ niezaleznie gdzie i jak jest on
stosowany.

Jako éwiczenie waszej wyobrazni, postarajcie sie pomysle¢ o sytuacji, w ktorej
dwa kraje majg inne dlugosci metra. Jakie problemy wytworzytaby taka sytuacja?

Jednoczesnie, otaczajg nas rzeczy, ktére zmieniaja sie bardzo czesto, a nawet
bezustannie. Na przyktad, dtugos$¢ dnia, lub tez dtugo$¢ waszych paznokci u dtoni
to wartosci, ktére zmieniajg sie caty czas. W takich sytuacjach mozna powiedzieé,
iz napotkaliscie zmienng. Co oznacza co$, co zmienia swojg warto$¢ wraz z upty-
wem czasu. Pomyslicie o innych zmiennych w waszym otoczeniu. Jaki bytby swiat,
gdyby te wartosci nie zmieniaty sie w czasie?

LG{ol [N JAK WYGLADA ZMIENNA?

Zmienna ma nazwe, poniewaz musimy mie¢ mozliwos¢ jej rozpoznania i uzycia.
Nalezy ona do pewnego typu, poniewaz nalezy wiedzie¢, z kim sig pracuje, i jakie
wartosci bedg utrzymane.

Zmienna jest rowniez zdefiniowana przez swojg wartos¢, poniewaz ona zawsze
sie zmienia, czyli zmienia swojg wartos¢.




 — m ShaDe

Robotics
@)
N ,
S - - - P
Q
- { W . M o
| Zmienne sg rozrézniane poprzez nazwe i mozna im nadawac rézne wartosci. 10 000 lat temu, w Starozytnej Me-
Zdecydujcie, co mozna przechowywac¢ w stworzonych przez was skrzynkach i [BedeJelo1e=Naa [BRE 431 ofel (TSR N = Ta o] T4
opiszcie je. W tym momencie, warto$¢ domys$ina jest zero (nic nie jest przechowy-  BUAWEURZETE] LT (ol \ARS) foy4=1 G (V] -}
wane), lecz te wartos¢ mozna zmienic. Ale jak? i ptaski dysk przedstawialy miary:
mata, $rednig i duza. Tak obliczano
i 10 min. rézne ilosci.
CWICZENIE Zdjecie z mathigon.org, Uniwersytet
ZMIENNE W PROGRAMOWANIU Pensylwanii

Udajcie sie do ,,Trybu Zaawansowanego” w aplikacji FableBlockly. Spojrzcie na

nowa sekcje w menu gtéwnym, o nazwie ,Zmienne”. Stwdrzcie i nazwijcie wasza
wtasnag zmienna. NOWE BLOKI!

I Najczes’ciej Naj.czes’ciej Create variable =
Uzywane Uzywane change by
. -
I Logika I Logika To polecenie ustawia numeryczng
wartos¢ twojej zmiennej.
Dziatania Dziatania To polecenie dodaje jedng jednost-
New name of the variable ke do istniejacej wartosci. Jesli zmi-
Degrees enna ma wartos$¢ 5, po tym polece-
I Petle Petle niu bedzie miata warto$é 6. Mozesz
réwniez zmieni¢ wartos¢ poprzez
I Kolory I Kolory m minus. Jesli zmienisz jg na -1, ode-
jmie to jedng jednostke od wartosci
. zmienne;.
I Czujniki I Funkeje ]
Variable 1 ~
I Aparat I Czujniki ! . -
To polecenie uzywa wartosci zmien-
nej, ktéra ma ona w czasie odczyty-
I Dane I Aparat wania w programie.
I Matematyka I Dane

ZAPAMIETAJCIE!
ZMIENNA

Pojecie zmiennej jest wykorzysty-
wane w fizyce, matematyce, chemii
i w informatyce. Nalezy uwazaé, w
jaki sposéb odnosimy sie do zmi-
ennej, poniewaz istotne jest przea-
nalizowanie wszystkich danych do-
tyczacych tego problemu.

Liczba lisci na drzewie moze
by¢ stala w pewnym przedziale
Przyjrzyjmy sie po kolei nowym poleceniom: czasowym lub moze byc stata w

) _ czasie, w ktérym przeczytasz ten
Wasza zmienna potrzebuje wartos¢ tekst. Jednakze ilo$¢ lisci na drze-

poczatkowa. lle gumek bylo w skrzynce | i by¢ réwniez zmienna, je$-
na poczatku? Mozesz zmienia¢ wartos- li bedziemy odnosi¢ sig do catego
ci poczatkowe w zaleznosci od potrzeb. roku kalendarzowego. Z pewnoscia
niektore liscie, jesli nie wszystkie,
Za kazdym razem, gdy wkladacie opadna, a wigc ich liczba bedzie sig
gumke do skrzynki, zmieniacie war- zmienia¢ wiele razy.
change by NEEREE czyli catkowitg liczbe gumek.
Dzieje sig tak samo, gdy usuwacie
gumke, z tg tylko réznica, ze wtedy
zmieniacie to przez -1.

|
do ‘

else if ‘ key pressed? m
change @ by

Tryb
Zaawansowany

Tekst

Listy

Matematyka

8 wait in sec. n

|

Tryb Prosty

54



Otworzcie aplikacje FableBlockly i zbudujcie nastgpujacy program. Przetestuj-
cie go i rozpoznajcie rolg zmiennej i to, jak sig zmienia.

repeat forever

@ if (I key pressed? m
change @by
do

8 wait in sec. n

|

else if (l key pressed? m

change w by n

do

8 wait in sec. -

|

Lecz co wydarzy sig, jesli program zostanie napisany w nastgpujacy sposéb?
Wyttumacz wprowadzone zmiany. Czy ta nowa wersja programu jest uzyteczna?

repeat forever

sot 220 o )
ON (‘ key pressed? m
change@by .

8 wait in sec. n

| S

else if (‘ key pressed? m

change m by .

8 wait in sec. n

-

9 min.
CWICZENIE
Napisz program, ktéry zaczyna liczy¢ za kazdym razem, gdy przeszkoda pojawi
sie przed modutem Obrotowym.

wiosk - [T

Pracujecie ze zmiennymi kazdego dnia, tak czgsto, ze nawet tego nie zauwaza-
cie. W sklepie, w szkole, na boiskp do pitki noznej czy tez koszykéwki. Zdobywanie
punktéw réwniez jest zmienng. Zycie jest ciggta mieszanka zmiennych.

CZY WIEDZIELISCIE?

Photo source: wikip

Kos¢ z Ishango jest narzedziem
wykonanym z kosci i prawdopodob-
nie réwniez obiektem do obliczen
matematycznych. Pochodzi ona z
goérnego okresu paleolitycznego.
Mozemy przypuszczaé, ze liniowe
zadrapania na kosci pomagaly w
kalkulacjach matematycznych. Kos¢
zlshango jest pokazana na ekspozy-
cji w Krolewskim Instytucie Nauk
Przyrodniczych Belgii.
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Czas, Zmienna - Lekcja dwustopniowa

cever: IINT]) INTERMEDIATE  ADVANCED

ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
MATEMATYKA / EKONOMIA / HISTORIA

CELE NAUCZANIA

e Poglebiona praca ze zmiennymi. ® Tworzenie programow,
ktore korzystajg ze zmiennych.

® Rozpoznawanie btedow.

KROK

Pamietacie, czym jest zmienna. Stworzcie liste zmiennych, ktére omawiacie
kazdego dnia w szkole, sklepie i w domu.

Nastepnie, stwoérzcie program w FableBlockly, ktéry bedzie zawierat zmienng
o wartosci 10. Kiedy wcisniecie klawisz ,strzatka w goére”, zmienna wzros$nie o
jeden, a kiedy wcisniecie klawisz ,strzatka w dé}’, zmienna zmaleje o jeden. W
jakich sytuacjach mozna uzywac takiego programu?

10 min.

CWICZENIE
Z WIZYTA W LONDYNIE...

Otworzcie aplikacje ClassVR, udajcie sie do Przeszukaj Subskrypcije i wpiszcie
w polu wyszukiwania: Big Ben. Obejrzyjcie te tresci uzywajac zestawu ClassVR.
Big Ben jest najwiekszym dzwonem zegarowym i umieszczony jest on w czworob-
ocznej, trzeciej, co do wysokosci, wiezy zegarowej na $wiecie. Zegar zostat odda-
ny do uzytkowania 31 maja 1859 roku.

Poznajcie kilka ciekawostek dotyczacych Big Bena:

- Big Ben wazy 13,7 tony.

- Wskazéwka godzinowa mierzy 2,7 metra, a wskazéwka minutowa ma 4,3 me-
tra.

- U podstawy kazdej z fasad wiezy znajduje sie inskrypcja:

DOMINE SALVAM FAC REGINAM NOSTRAM VICTORIAM PRIMAM (,Panie,
zachowaj nasza Krolowa Wiktorie 1)

@ CLASSVR Plan Deliver

Playlist 1

gD Pl2ving Preview ClassView
Big Ben

Powiedzcie nam, co przykuto wasza uwage w trakcie tej wycieczki VR.

KROK 2

Kiedy méwimy maszyny, nie mamy na mysli samochodow, lecz maszynerie, wy-
posazenie.

Pralka wie, jak liczyé. Mikrofaléwka nawet ,chwali” sie tg umiejetnoscia - kiedy
liczy, wyswietla sekundy na ekranie. Elektryczny piekarnik ma czasomierz, aby
wytaczy¢ grzanie lub powiadomi¢ was, ze ciasto jest upieczone.

Czy potraficie znalez¢ inne sprzety, ktére ,potrafig liczy¢”?

Czego potrzebuja, aby liczy¢?

ah—56

ZAPAMIETAJCIE!

r~
8 wait in sec.
Duplicate

Add Comment

External Inputs

Collapse Block

Wytacz blok

Delete 2 Blocks

8 wait in sec. { I

Blok polecenia Wytacz pozwala wam
na zatrzymanie bloku na ekranie, lecz
nie bedzie on brany pod uwage w
trakcie dziatania programu. Mozecie
przywrécic¢ go do jego stanu pierwot-
nego z tego samego miejsca, za po-
moca bloku polecenia Zezwdl.




15 min.

CWICZENIE
STOPER

Definicja stopera w stowniku podaje nam, ze jest to ,precyzyjny instrument,
dziatajacy na zasadzie zegara, ktéry mierzy czas co do utamkdéw sekundy. Stoper
jest uzywany, na przyktad, do zmierzenia wynikéw zawodow sportowych. Kiedy ko-
rzystacie ze stopera w waszych telefonach?

Uzyjcie blokéw polecen w aplikacji FableBlockly, aby policzy¢ sekundy. Aby
tego dokonag, bedziecie oczywiscie potrzebowali zmiennej reprezentujacej czas.
Poczatkowa wartos$¢ tej zmiennej to O, a z czasem ulegnie ona zmianie.

New name of the variable

Seconds

cet R o W)
e &3

Jestescie gotowi, aby zacza¢ liczyé? Po odpowiedzi twierdzacej, powstaje nowe
pytanie: Skad wiem, ze mineta sekunda?. Odpowiedz na nie jest bardzo prosta i
mozna jg odnalez¢ w sekcji Petle: ,,czekaj sekunde”.

8 wait in sec. .

To co zamierzacie zrobi¢ polega na odliczaniu sekund, doktadnie, tak jak stop-
er. Potrzebna wiec wam bedzie petla, aby sekundy mogly mijaé: czekaj sekunde,
zacznij ponownie, czekaj sekunde, zacznij ponownie...

repeat forever

do 8 wait in sec. -

Kiedy juz rozwigzaliscie temat mijajacych sekund, nadal musicie zastanowic¢ sie
nad liczeniem ich. Tego nalezy dokona¢ z uzyciem zmiennej, ktéra stworzyliscie
na poczatku, zmiennej ,Sekundy”. Po kazdej sekundzie zmienicie warto$¢ zmien-
nej, tzn. dodacie jedng sekunde. A tak wyglada program z tg zmiana:

=18l seconds v KoM n

repeat forever

do 8 wait in sec. .

|

Jesli uruchomicie program, zauwazycie, ze w tej konfiguracji nie mozecie zo-
baczy¢ ani ustyszed, ile sekund uptyneto. Aby je ustysze¢, uzyjcie dzwigkowego
polecenia ,Powiedz”.

55 S0l Yourtexthere ... ¢ ‘

Wasz program teraz wyglada nastepujaco. Aby ustysze¢ mijajace sekundy,
wprowadzicie zmienng ,Sekundy”.

repeat forever

8 wait in sec. .

do changeby n

CZY WIEDZIELISCIE?

Poczatkowo  stoper  nazywano
chronografem. W jezyku greckim
s.chronos” oznacza czas, a ,graph”
oznacza pisanie. N.Mathieu Rieus-
sec stworzyl stoper dla Kréla Lud-
wika XVIII w 1821 roku, poniewaz
Jego Wysokos¢ byt wielkim entuz-
jasta wyscigéow konnych. Mecha-
nizm stworzony przez Rieusseca byt
pierwszym stoperem dostepnym na
rynku. Pierwszy ,medyczny zegarek
do mierzenia pulsu” byt stworzony
przez Samuela Watsona w 1860
roku. Posiadat on przycisk, ktéra po
wcisnigciu zatrzymywat zegarek.

To programuje modut Obrotowy, aby
wykrywat kolorowe pitki toczace sie

przed nim i liczyt te przejscia. Uzyj-
cie czerwonej oraz niebieskiej pitki i
policzcie je oddzielnie.
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Uruchomcie réwnoczes$nie program i stoper na waszym telefonie. Co zau-
wazyliscie? Z powodu wymawiania sekundy, program nie oblicza wtasciwie se-
kund, poniewaz ,traci czas” na ,méwienie”. Przechodzi do nastgpnego polecenia,
kiedy skonczy ,moéwienie” i mozecie to bardzo wyraznie zaobserwowac, kiedy sg
wypowiadane diuzsze stowa: pigtnascie, dwadziescia siedem...

Wasz stoper dziata, liczenie nastgpuje jedno po drugim, lecz nadal musicie
poradzi¢ sobie z problemem ,wyczucia czasu” z prawdziwymi sekundami. Sko-
rzystajcie ze $wiatta na Hubie, ktére moze zmienia¢ sie, aby pokazywaé mijajace
sekundy. Mozecie zapali¢ $wiatlo czerwone na Hubie przez sekunde i niebieskie
przez nastepng sekunde. Sprobujcie eksperymentowac z innymi pomystami.

10 min.

CWICZENIE

Otworzcie aplikacje FableBlockly i zbudujcie program, ktéry zawiera zmienna
z wiekszg wartoscig poczatkowa, na przyktad, pomiedzy 10 i 20. W trakcie, war-
to$¢ zmiennej bedzie zmniejszac sig 0 1 za kazdym razem, gdy wcisniety jest klaw-
isz ,strzatka w doét”. Kiedy zmienna osiagnie zero, program wysle wiadomosé
dzwiekowa o tym fakcie.

Stwérzcie diagram sekwencji dziatan dla tego programu.

9 min.

CWICZENIE

Przeanalizujcie nastegpujacy program i rozpoznajcie rezultaty jego wykonania.
Co, waszym zdaniem, robi ten program?

zet (09 0 LY

|
repeat 0§ B l times
peat o (€}

11 arve o |y ova -

8 wait in sec. | {

do

WNIOSKI Ri=1a1

Zawsze sprawdzajcie funkcjonalno$¢ programu. Jak mozna byto zauwazy¢
w przypadku pierwszego stopera, sytuacja widziana z poziomu programowan-
ia zdawata sie by¢ pod kontrolg. W trakcie uzytkowania pojawity sie jednak nie-
przewidziane problemy, tzn gtos «zjadl czas», a czasomierz nie dziatat praw-
idtowo. Istnieje kilka sposoboéw poprawy tej sytuacji, jednak najwazniejsze jest
rozpoznanie tego btedu, a to najtatwiej z kolei osiggnac poprzez przeprowadzenie
testu i ponowne testowanie i jeszcze jedno testowanie.

Mamy tutaj programowg poprawke, obejscie, z uzyciem konsoli w FableBlock-
ly. W menu Dane, znajdziecie polecenie Print — Wyswietl / Drukuij.

ah—58

NOWE BLOKI!

Program: Stopped
@ Hub: Not connected

1) Modules: 0 found

seconds

Capi.getTime())

=]

OUTPUT CONSOLE




Robot do inspekcji - Lekcja trzystopniowa

Sredniozaawansowany -

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
FIZYKA

POZIOM:

CELE NAUCZANIA

® Budowanie robota do inspekcji ® Programowanie robota do ins-

pekcji, aby wykonywat przedstawione
zadania.

KROK 1

Otworzcie aplikacje Fable Blockly i zbudujcie program, ktéry pozwoli na to, aby
modut Obrotowy poruszat sie bez przerwy do przodu, korzystajac z nieskoriczonej
petli. Kiedy pojawi sie przeszkoda, modut Obrotowy przestanie sie poruszac, ko-
rzystajac z polecenia ,przerwij petle”. Policzcie rowniez napotkane przeszkody.

Smin.
CWICZENIE
Opiszcie krok po kroku, co robi ponizszy program.
OPCJA 1 OPCJA 2

set to L“u

repea»t\ l[ﬁ ‘ times
D svesk
8 wait in sec. w‘;v

change by EED
@) if =8
do \of loop

set to ln

repeat forever
(@ speak Engish -
8 wait in sec. r{ﬁ

do

—
8 D @ foypresser

Time ~ =

L {e] ¢”8 WYPADKI NUKLEARNE

Otworzcie aplikacje ClassVR, udajcie sie do Przeszukaj Subskrypcje i wpiszcie
w polu wyszukiwania: Promieniowanie. Znajdziecie tam kilka gotowych mate-
riatéw, a otworzcie ten zatytutowany: Zaktad Jupiter Prypeé. Obejrzyjcie ten ma-
teriat wraz z zestawem ClassVR.

Playlist 1

Jupiter Factory Pripyat
32MB

Playing
Jupiter Factory Pripyat

Preview ClassView

Va

LEKCJA 22

Aby wam pomdc, przyjrzyjcie
sie temu diagramowi sekwencji
zdarzen:

Fatszywy

Prawdziwy
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Wypadek nuklearny w Czarnobylu jest uwazany za najgorszag katastrofe w his-
torii energii jadrowej. Wedtug Wikipedii, wypadek w Czarnobylu wypuscit 400
razy wiecej radioaktywnego materiatu do ziemskiej atmosfery niz wypadek w
Fukushima oraz kilka razy wigkszg ilo$¢ radioaktywnego materiatu niz bomby w
Nagasaki i Hiroszimie”. Co byto najciekawsze w trakcie waszej wizyty w Prypeci?
Czy myslicie, ze ludzie beda jeszcze kiedykolwiek mogli tam zamieszkac?

CWICZENIE

Otwoérzcie aplikacje ClassVR, udajcie sie do Przeszukaj Subskrypcje i wpisz-
cie w polu wyszukiwania: jadrowy. Znajdziecie tam kilka gotowych materiatéw,
a otwoérzcie ten zatytutowany: Energia Jadrowa. Obejrzyjcie ten materiat wraz z
zestawem ClassVR.

Playing

Preview ClassView
Nuclear Power Plant

Produkcja energii jadrowej jest tak wydajna, ze ludzie mysleli na poczatku, iz
bedzie ona produkowana w wielkich ilosciach i bedzie darmowa, a samochody i
samoloty bedg mogty z niej korzysta¢. Taka opinia panowata okoto roku 1940.
Jednak budowa takich elektrowni nie byta tania i prosta. Najwiecej reaktoréw
jadrowych wybudowano pomiedzy 1970 a 1985 rokiem, a w sumie powstato
ich 400. Dodatkowo oprocz wytwarzania energii, niektore kraje wyposazyty sig
réwniez w bomby atomowe.

Ryzyko pracy z energig jadrows jest jednak bardzo wysokie. Odpady radioakty-
wne z tych elektrowni muszg by¢ przechowywane w specjalnych miejscach przez
tysiace lat, aby nie byly one zagrozeniem dla zdrowia ludzi i dla $rodowiska.

ROBOTY DO INSPEKCJI

KROK 3

W przypadku katastrofy nuklearnej, ludzie nie moga zostaé wystani do zaniec-
zyszczonych obszaréw, ale roboty moga zosta¢ uzyte do tych zadan. Roboty do inspekcji
moga sprawdzaé, zbiera¢ i przekazywac¢ informacje, a czasami nawet rozwigzywac proble-
my. Robot do inspekcji moze, na przyktad, rozwigza¢ problem, czy kran nalezy zakrecié na
wypadek jego btednego dziatania. Jesli wyposazy¢ go w odpowiednie akcesoria, mdgtby
on nawet zakreci¢ kran i donie$é, ze wykonat polecenie/ polecenia.

W jakich innych jeszcze sytuacjach roboty do inspekcji mogtyby by¢ uzyteczne?

Co doktadnie robitby robot w opisanych przez was sytuacjach?

60

CZY WIEDZIELISCIE?

Badania wloskiego fizyka, Enrico
Fermi, przyczynity sie do zbudowa-
nia pierwszego na swiecie uranowo

- grafitowego reaktora jgdrowego
(2 grudnia w 1942 roku, w Chicago).

S
ZAPAMIETAJCIE!

O ELEKTROWNII
JADROWEJ

Elektrownia jadrowa jest bardzo
skomplikowanym obiektem, ktéry
wytwarza prad z ciepfa. Energia
cieplna jest produkowana po-
przez reakcje rozszczepienia jadra
wewnatrz reaktora jadrowego. Te
reakcje sg ciagle podtrzymywane.
Ciepto emitowane przez reaktor
jadrowy jest nastepnie wykorzyst-
ywane do zamiany wody w pare.
Nastepnie, para popycha i wprawia
w ruch topaty turbiny potaczonej z
generatorem pradu. Paliwem uzy-
wanym do reakcji nuklearnych jest
naturalny uran.

O MATERII | ATOMACH

Materia sklada sie z atomoéw. Kam-
ienie, woda, powietrze....wszystko
sktada sie z atomoéw. Te, z kolei,
skladajg sie z molekut. Atom jest
zbudowany z jadra otoczonego
przez elektrony. Jadro jest bardzo

ciezkie, a elektrony bardzo lekkie.
Tutaj mozecie znalez¢ szczegotowe

materialy dotyczace elektrowni
jadrowej Cernavoda w Rumunii.
https://www.nuclearelectri-
ca.ro/cne/wp-c ontent/up-
loads/sites/2/2022/05/
PLAN-DE-UR-GENTA-Ghid-per-
sonal-pentru-locuitorii-din-zo-
na-CNE-Cernavoda-1.pdf

Tutaj mozecie znalez¢ wiecej infor-
macji na temat promieniowania:
http://www.anpm.ro/ce-sunt-radi-
atiile




rF Shape
i_. Robotics

20 min.

PRACA W GRUPIE
BUDOWA ROBOTA DO INSPEKCJI

Materialy potrzebne kazdej druzynie to: kartka papieru, czerwona kredka, blok
z korka / lekki obiekt, ktory moze by¢ uzyty jako przeszkoda, modut Obrotowy,
modut ramienia, akcesoria Fable, indywidualnie wykonane akcesoria za pomoca
druku 3D (opcjonalnie).

Co bedzie robit robot?

® Robot porusza sie od punktu A do punktu B, podazajac za czerwong linig na
kartce.

@ Po wykryciu przeszkod na trasie, robot zasygnalizuje to akustycznie (gtos lub
dzwieki) i usunie przeszkode. Dzwiek jest wydawany przez komputer, wiec up-
ewnijcie sig, ze macie zwigekszong gtosnos¢, aby moc stysze¢ te dzwieki.

® Robot narysuje znak ,, +”, tam gdzie byta przeszkoda.

® Robot przetaczy sig na sterowanie reczne i druzyna przyprowadzi go z powro-
tem na miejsce startu.

( )

\ J

Przeprowadzcie eksperymenty jako druzyna i wyprébujcie te polecenia. Ktére
z blokéw uznalibyscie za przydatne w programowaniu swojego wtasnego robota
inspekc;ji¢

I&| spin @.with speed: E on

I&)| set speed A: @ B: m on m

WNIOSK

Modut Obrotowy pozwala dwém motorom obracac sie z réznymi predkosciami.
Mozliwos$¢ kontroli kazdego motoru przynosi wielkie korzysci. Jednoczesnie, mu-
sicie zapamietac, ze predko$¢ musi by¢ dostosowana do tadunku. Na przykfad,
bardzo duza predkos$¢ moze spowodowadé, ze czujnik przegapi kolor. Dlaczego?
Rzeczy dzieja sig za szybko.

ZAPAMIETAJCIE!

MODUL OBROTOWY
Aby osiagna¢ lepsza kontrole nad
kotami dotagczonymi do modutu
Obrotowego, skorzystajcie z Trybu
Zaawansowanego W menu Fable-
Blockly i wyprébujcie nowe polece-
nia w menu Dziatania.

NOWE BLOKI!

[[=] T m with speed: m on

e

Ten blok pozwoli wam obracaé
modutem Obrotowym, poprzez
mozliwos$¢ ustawienia kata obrotu
i predkosci, z jaka ten ruch ma zos-
ta¢ wykonany.

1®| set speed A:

—

B 5 o 8

Ten blok pozwoli wam na ustawie-
nie predkosci kazdego kota osobno.
Jesli wartos¢ jest pozytywna, koto
obraca sie w jednym kierunku. a
jesli jest ona negatywna, obraca sie
ono w przeciwnym kierunku.

LEKCJA 22
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Robot Przewodnik - Lekcja trzystopniowa

POZIOM: Sredniozaawansowany -

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
NAUKIHUMANISTYCZNE

CELE NAUCZANIA .
e Stworzenie robota, ktéry bedzie ® Zaprogramowanie robota, aby
zachowywat sie jak przewodnik rozpoznawat miejsca i odtwarzat mate-

riat audio

KROK

Otworzcie aplikacje FableBlockly i napiszcie program, ktéry sktada sie z gra-
nia pewnej nuty za kazdym razem kiedy klawisz ,,@” jest wcisniety. Mozliwa licz-
ba nacisnie¢ klawisza wynosi pieé¢, i kiedy ta liczba sie skonczy, robot odtworzy
wiadomos¢ dzwiekowsq. Uruchomcie program i wyttumaczcie, w jakich zyciowych
sytuacjach mogtby by¢ on przydatny.

Poniewaz dzwigki sa wspomagane komputerowo, upewnijcie sig, ze gtosnos¢
jest ustawiona na odpowiednim poziomie i bedzie mozna ustysze¢ to, co komput-
er odtworzy. Uzyjcie polecenia Nuty w menu Dziatania.

KROK 2 4.\"els 2 ¥4 eIs] N[ ¢

Zgodnie z tym co podaje stownik, przewodnik to ,osoba, ktéra towarzyszy grup-
ie turystow lub gosci, dajac im stosowne wyjasnienia”.

Zgodnie zDecyzjg Rzgdowa 30522001 roku w Rumunii, przewodnik turystyczny,
jest osoba, ktora prowadzi i przewodzi grupie turystéw lub gosci, zapewniajac im
stosowne wyjasnienia odnos$nie odwiedzanych miejsc i ktéry zapewnia, ze zat-
wierdzony program turystyczny jest przeprowadzany w najlepszych mozliwych
warunkach. Mozna doktadniej zapozna¢ sig z tym dokumentem tutaj: https://leg-
islatie.just.ro/Public/DetaliiDocument/27394

Kategorie przewodnikéw w turystyce w Rumunii to:

-lokalny przewodnik, ktéry zapewnia turystyczna opieke na okreslonym obszarze

- panstwowy przewodnik, ktory zapewnia turystyczng opieke na obszarze kraju
i za granicg

- wyspecjalizowany przewodnik, ktéry zajmuje sie¢ pewnymi sektorami ustug tu-
rystycznych

S min.
CWICZENIE
Otworzcie aplikacje FableBlockly i wybierzcie tryb pracy Zaawansowane
Polecenia. Wykonajcie ¢wiczenia z poleceniem ,méw” uzywajac tekstéw w
réznych jezykach.
Oto niektoére przyktady:

GJ speak - Salut! Bine ati venit in scoala noastra! =

@ -« [ Hello! Welcome to our school! |~ | English ~

GJ speak - Hola! Bienvendo a nuestra escuela! -

NOWE BLOKI!
Jd playnote m

CZY WIEDZIELISCIE?

Guido d’Arezzo jest wynalazcag
wspotczesnego systemu no-
tacji muzycznej.




30 min.
PRACA W GRUPIE @
ZADANIA PRZEWODNIKA

Zadaniem w trakcie dzisiejszej lekcji bedzie zbudowanie Robota Przewodnika.
Ten robot powinien by¢ w stanie przedstawi¢ uczniom zwiedzajacym waszg sz-
kote zalety uczenia sie w tej placéwce, towarzyszy¢ im w trakcie krotkiej wyprawy
wzdtuz wyznaczonej trasy, przekazywac rozne emocje nowym uczniom...czyli
wypetnia¢ obowigzki dobrze poinformowanego i przyjaznego przewodnika.

Utworzcie trzy druzyny, aby stworzy¢ waszego Robota Przewodnika. Dobrym
pomystem bytoby rozpoczecie tego zadania od wykonania planu. Oto kilka przy-
datnych pytan:

1. Co czuje uczen, gdy wchodzi do nowej szkoty?

2. Czego szuka uczen, gdy poszukuje nowej szkoty?

3. Jakie informacje chcielibys$cie przekaza¢ waszemu potencjalnemu koledze
lub kolezance?

Zapiszcie odpowiedzi na te pytania. Bedg wam one pomocne przy tworzeniu i
programowaniu robota.

Nastepnym krokiem bedzie ustalenie, jakie narzedzia beda potrzebne i jakie za-
dania wykona kazda z grup:

DRUZYNA 1 DRUZYNA 2 DRUZYNA 3
. PIORO 3D . gbodBOTY IZABLkE RZEMIOSLO
¢ Korzystajac z piora o udujcie robota, ktory ARTSTYCZNE
k k del 7 by¢  kontrol :
‘Iivgngtr:ﬁﬁijnerr\;\?a:zeggk;; E;:\Izv?szargi‘.: ngr\llkragigwagz 2 eIl AU U e

Robot Przewodnik bedzie
je rozdawat jako prezenty

nowym uczniom.

nowych uczniéw do kilku
klas w szkole.
® W kazdy punkcie godnym

teriatow, markerow, cekin...
stworzcie stréj dla Robota
Przewodnika.

uwagi, po nacisnigciu klaw-
isza, robot bedzie moéwit o
danym miejscu.

Nastepnie, kazda druzyna zacznie pracowac nad swoim projektem. Aby projekt
byt jeszcze bardziej ztozony, mozecie sprawic, aby robot rozpoznawat pewne kolo-
ry i zaczynat opowiadanie dla kazdego koloru. Na przyktad, kiedy ,zobaczy” nie-
bieski, opowie historie o szkolnej bibliotece.

KROK 3 Jale]:{o) p'dz:¥4o]s] [ (64"

Od wielu lat uzywa sie robotéw w hotelarstwie i w przemysle restauracyjnym
oraz w kawiarniach. Ich zadanie polega na stuzeniu jako punkty informacyjne,
podawanie wiadomosci, a nawet przeprowadzanie krétkiej rozmowy w wielu
jezykach. Specjalizujg sie one réwniez w konkretnych zadaniach. Niektore roboty
moga zaprowadzi¢ was do waszego pokoju po zameldowaniu sig do hotelu, pod-
czas gdy inne potrafig przenies¢ bagaze. W restauracji mozecie zosta¢ obstuzeni
przez robota. Zadania przez nie wykonywane sg réznorodne i nadal rosnie ich
zlozonos¢. Nie spodziewajcie sig tego, ze wszystkie roboty przewodnicy beda wy-
gladali jak ludzie. W zaleznosci od zadania, jakie maja wykona¢, kazdy robot ma
swojg wiasng budowe, ktéra jest optymalna do wykonania ich zadania.

Gdybyscie mieli zbudowac robota, ktéry pracowatby w szkolnej stotéwce, jak
miatby on wyglada¢ i jakie zadania miatby wykonywac? Zapiszcie te informacje w
waszych zeszytach i narysujcie model waszego robota.

Uzyjcie otéwka 3D, aby narysowac ksztatt waszego robota!

WNIOSKI

Punkty informacyjne byly bardzo popularne w latach dziewiec¢dziesigtych XX
wieku. Funkcjonowaly one jako przewodnicy, dostarczajgc informacje wizualna,
a czasami i w formie dzwiekowej. Teraz stracily juz swojg uzytecznos$é, poniewaz
telefony i aplikacje przejely ich role .

Ten robot jest uzywany g,
w przemysle hotelarskim \

i w galeriach handlowych.

Produkuje  go
\J

PUNKT INFORMACYJNY

Pepper to robot produ-
kowany przez firme Soft-
Bank Robotics Corp. z
Tokio. Moze by¢ on wyko-
¥ rzystywany w wielu gate-
ziach przemystu, a takze
jest on odpowiedni do roli
przewodnika w przemysle
hotelarskim.

firma
Keenon z Szanghaju.

CZY WIEDZIELISCIE?

Stowo ,hospitality” (goscinnosc) po-
jawito sie w uzytku przed stowem tu-
rystyka. Pochodzi ono od tacinskiego
stowa ,hospes”, ktére zawiera sto-
wa guest, host oraz stranger (gos¢,
gospodarz, obcy). A stowo tourism
(turystyka) w rumuriskim pochodzi
od francuskiego (tourisme) i wiosk-
iego (turismo).

CZY WIEDZIELISCIE?

\ 4

Najstarsze na swiecie biuro podrézy
bylo zatozone przez Brytyjczyka,
Thomasa Cooka, w Leicestershire
w 1841 roku. Srodkiem transportu
w pierwszych wycieczkach zorgan-
izowanych przez nie byly pociagi, co
przekonato brytyjska spotke kolejowa
o nazwie Midland Counties Railway
Company do uzytkowania pociggow
rowniez do celéw turystycznych.

LEKCJA 23




rF Shape
i_. Robotics

N Robot Przewodnik, Czesé Il
~q - Lekcja dwustopniowa NOWE BLOKI!
%) Poziom: Puczatkulacy sreaniozaawansowany (D
Iﬂ POLE ROBOTYKAI PBOGRAMOWANIE (G) take picture
EDUKACJA O BEZPIECZENSTWIE NA DRODZE
R O = To polecenie skiada sig z
CELE NAUCZANIA robienia zdje¢ kamerg inter-
® Zaprojektowanie robota humanoida, aby wykonywat pewien zakres funkcji: netowa zainstalowang na
- Rozmowy waszym komputerze.
- Ruchy
- Wyrazanie emocji @ .
color found?
R = |
KROK 1 Kamera komputera

W menu gtéwnym aplikacji FableBlockly znajdziecie sekcje ,Aparat”. Ta kate- rozpoznaje pewne kolory na
goria zawiera kilka polecen, a wszystkie z nich wykorzystujg kamerg internetowa obrazach.
obecng na waszym komputerze: ,zréb zdjecie, kolor znaleziony, wykryto ruch,

menu video”. Do polecenia ,pokaz obraz”, udajcie sie do trybu menu Zaawan- i
P P : oty (G) motion found? amount

sowane.
10 min.
CWICZENIE Kamera internetowa na
Przyjrzyjcie sie sekwencjom programu i wytlumaczcie, co zrobi program w waszym komputerze wykry-
kazdym z tych przypadkéw. Wejdzcie i wykonajcie kazdy program w Fable- wa ruchi pomaga ustali¢

Blockly. C;zy mozecie uzupetnic |IS.'('§ dodatkowymi wyjasnieniami po tym, jak juz stopien czutosci.
zobaczycie kazdy program ,w akcji’?

r

() VR EELR vertical flip ~

To polecenie wyswietli
obraz, ktéry uchwycita kam-
era internetowa na waszym

komputerze, uzywajac

réznych filtrow.

repeat forever

@ if (G) color found? .

WARIANT 1 8 wait in sec. .

D o | “ T .
. (Q) showimage WIOINGEL image

—

To polecenie wyswietli uch-
wycony obraz na ekranie ap-
likacji Fable Blockly. Ten blok

odnajdziecie w menu gtow-

nym, Tryb Zaawansowany.

repeat forever

(@ if | () motionfound? amount a

WARIANTZ 8 wait in sec.
S oummeat

(.

repeat forever

@ if @ motion found? amount

WARIANT 3 (Q) take picture
do

C

@ show image @ get image

ah—64
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10 min.
CWICZENIE

Roboty wystepujg we wszystkich ksztattach i rozmiarach. Wiele robotéw prze-
mystowych jest zbudowanych jak ramie. Dlaczego? Poniewaz ich twércy mieli na
celu stworzenie narzedzia, ktore wykonywatoby funkcje ludzkiej reki (chwytanie,
popychanie, przytrzymanie, dokonywanie selekciji...),tylko z duzo wieksza sitg ,
oraz odznaczajace sie wieksza niezawodnoscig. Dlatego tez ramieg robota w fab-
ryce moze postugiwac sie pistoletem z farbg lub maszyng do spawania. Ramie
robotyczne moze nawet dokreci¢ srube , aby zamkna¢ obudowe silnika. Ramig ro-
botyczne moze trzymac bardzo ciezkie obiekty lub nawet takie bardzo niewielkich
rozmiaréw. Pomysicie o innych zastosowaniach robotycznego ramienia.

Roboty, ktére wygladaja jak ludzie nazywane sa humanoidami.

25 min.
CWICZENIE
ZAJECIA DLA ROBOTOW HUMANOIDOW

Zbudujcie humanoidalng wersje robota Fable. Skorzystajcie z roznych mate-
riatdw z dziatu Rekodzieto artystyczne, aby stworzy¢ stréj dla humanoida robota,
ktory, na przyktad, pracuje w punkcie obstugi klienta w hotelu.

Jakie wiec sa zadania takiego robota?

- uzywa niewerbalnego i werbalnego jezyka do przywitania klientéw

- porusza sie do przodu, aby zaprowadzi¢ ich do restauraciji

- przekazuje wiecej emocji w trakcie konwersacji

- wraca do recepcji, aby da¢ klientom ulotke z mapa i innymi informacjami tur-
ystycznymi

Stworzcie i wykonajcie program w FableBlockly. Jakie wyzwania pokazaly sie
przed wami w trakcie tego zadania? Jakie rozwigzania znalezliscie? Jakg inng
prace mogtyby ,mie¢” humanoidy?

9 min.

CWICZENIE

Otworzcie aplikacje ClassVR, udajcie sie do Przeszukaj Subskrypcije i wpisz-
cie w polu wyszukiwania: kazik. Znajdziecie tam kilka gotowych materiatéw, a
otworzcie ten zatytutowany: kazik Perseverance. Obejrzyjcie ten materiat wraz z
zestawem ClassVR.

Czy zauwazyliscie, jak zbudowany jest kazik? Gdybyscie mieli zaprojektowac
ramie robotyczne na wasza nastepng misje na Marsie, jakie inne jeszcze dziatania
miatoby ono wykonywacé? Opiszcie je szczegdtowo.

Plan Deliver

Playlist 1

Perseverance Rover
Eduverse
365MB =

Queued
Perseverance Rover

WNIOSKI  Jz{e]:{o) n'{o¥4A\V.§ o]V [o]o]

Roboty wystepujg we wszystkich ksztattach i rozmiarach. Czy zastanawialiscie
sie kiedys$ nad faktem, czy robot czlekopodobny bytby tatwiej akceptowalny do
prac domowych, zamiast robota o catkiem innym ksztatcie¢ Czy robot humanoid
bytby bardziej ograniczony w swoim dziataniu, czy tez sytuacja wygladataby catk-
iem inaczej¢ Czy mdgtby on przejaé niektére z waszych obowiazkdw?

W jaki sposdb polepszytoby to sytuacje?

Preview ClassView

ZAPAMIETAJCIE!
RAMIE ROBOTYCZNE

tazik Marsjanski Perseverance ma
ramieg robotyczne. Za pomoca tego ram-
ienia potrafi on postugiwa¢ sie narzed-
ziami, tak jak cztowiek. To ramie moze
sie zgina¢, przechyla¢ lub wydtuzy¢ sie,
aby moc operowaé narzedziami. Ma on
wiele zadan, na przykfad, potrafi on uzy-
wacé mikroskopu , aby zbada¢ sktad skat
i gleby. Wyposazony jest on réwniez w
sprzet Scierajacy, aby kruszy¢ skate, w
celu odstoniecia nowych warstw. Ramig
ma 90 centymetréw oraz trzy stawy, tak
jak ludzkie ramie. Posiada ono pie¢ mo-
torow.

RAMIE
ROBOTYCZNE

zdjecie: NAEA

CZY WIEDZIELISCIE?

Lazik Perseverance ,myje swoje zeby”.
Robotyczne ramie fazika ma specjalng
koncowke, aby czysci¢ swoje narzed-
zia lub szlifierke do kamieni, wigc moze
usuna¢ odtamki skat przed przystgpieni-
em do kolejnego dziatania polegajgcego
na szlifowaniu lub ,mieleniu” materiatu
skalnego.

ZAPAMIETAJCIE!

Roboty potrafig wykonywac wiele zadan
i wystepuja we wszystkich ksztattach
i rozmiarach. Zaréwno ich ksztal, jak
i rozmiar sg uzaleznione od zadania,
ktore majg wykonaé. Na przyktad, w fab-
ryce maszyn znajdziemy wiele ramion
robotycznych, poniewaz potrafig one tat-
wiej obstugiwaé narzedzia (pistolety na
farbe, maszyny do spawania, wiertarki).
W magazynach jest wiele robotéw plat-
formowych, tzn. robotéw wyposazonych
w kotka, ktére moga przewozi¢ rozne
tadunki z jednego miejsca na drugie.
Nie potrzebujg one ramion, lecz muszg
mie¢ kotka. Roboty edukacyjne sg mnie-

jsze, potrafiag mowic¢, a czasami réwniez
wyrazac¢ emocje.
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Czy dzwiek mozna zobaczyc?
- Lekcja trzystopniowa

POZIOM: Poczatiujacy Sredniozaawansowanv-

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE

I
CELE NAUCZANIA

® Korzystanie z kamery internetowej ® Ogladanie wykresu detekcji
w aplikacji FableBlockly dzwieku.
® Korzystanie z detekcji dzwieku. ® Tworzenie alarmoéw dzwiekowych.

P
KROK 1

Wytnijcie kwadraty (5cmx5cm) z kilku kolorowych kartek papieru kolorowego
(czerwony, zielony, niebieski).

Napiszcie program, ktéry wykona nastepujace zadanie:

- kamera internetowa komputera ,widzi” kartke, ktérg umieszcza sie przed jej
soczewkami i zapala $wiatto na Hubie tego samego koloru, co kolor przez nig
wykryty. Powodzenia!

o)
AN
<
Q
<
0]
-l

KROK 2 EEai= AW\ (o)A

Wykrywanie ruchu jest jedng z metod stosowanych w aplikacjach bezpieczenst-
wa i systemach alarmowych. Czujnik wykrywania ruchu moze wam powiedzie¢,
na przyktad, czy kto$ wszedt do waszego domu pod waszg nieobecnos¢. Tak
pracuja te czujniki.

[ )

‘ Panel kontrolny
odbiera sygnat i
L o WYysyta go dalej.

Czujnik wykrywa ruch

i wysyta sygnat do
panelu kontrolnego.

15 min.
CWICZENIE DETEKCJA RUCHU

Korzystajac z modutu Obrotowego, modutu z kétkami stabilizujacymi, telefonu
i kamery internetowej komputera, stworzcie program, ktéry, po wykryciu ruchu
przed kamerg, wykona nastepujace zadania:

® Modut Obrotowy posuwa sie do przodu przez 3 sekundy.
® Komputer emituje dzwiek ostrzegawczy I
® Telefon wyswietla zdziwiong twarz.

@ sound level

15 min.
CWICZENIE
DZWIEKOWA SYGNALIZACJA SWIETLNA
Czujniki dzwieku wykrywaja hatas. ,Wrazliwe” czujniki reaguja, nawet jesli pozi- > :
om hatasu jest niski. Stopien ,czutosci” jest progiem, powyzej ktérego czujnik Jak tworzy¢ po!ecenle
uruchamia alarm. wykrywania.
W jakich sytuacjach czujnik dzwieku moze by¢ uzyteczny?

ah—e66




Poprzez poréwnanie gtosnosci wokot komputera z pewng wartoscia, mozecie
stworzy¢ alarm, ktéry jest uruchamiany przez dzwiek. Taki alarm jest stosowany w
samochodach, aby wykrywaé, na przyktad, zniszczone okno samochodu.

Uzywajgc ponizszych polecen oraz Huba potgczonego z waszym komputerem,
zbudujcie program, ktéry zachowywatby sie, jak ,dzwiekowa sygnalizacja swietl-
na”.

Jesli dzwiek jest za gtosny (na przyktad przekracza 5 jednostek), Hub zapali
sie na czerwono; jesli poziom dzwieku jest sredni (na przyktad przekracza 2 jed-
nostki), Hub bedzie zétty; jesli dzwiek jest prawie niestyszalny (na przyktad NIE
przekracza 2 jednostek), $wiatto na Hubie zmieni sie na zielone. Zapiszcie ten

program!
repeat forever ;
do , -« [0 =0
if true
do

10 min.

CWICZENIE @

HALAS JEST WIDZIALNY
W FableBlockly wydawane dZzwieki sg widoczne. W jaki sposob?
Udajcie sie do menu aplikacji, do Trybu Zaawansowanego i odszukajcie kate-
gorie Czujniki. Tutaj zobaczycie polecenie pokazane na obrazie ponize;j.

|l time series with color @
Napiszcie ponizszy program , wtaczcie go i wydajcie jaki$ dzwigk. Co zauwazycie?

repeat forever

do _ [shl  time series with color @

Dodajcie to polecenie do programu
stworzonego wczesniej (dzwiekowa
sygnalizacja $wietlna), aby zaobser- s
wowa¢, kiedy sygnalizacja $wietlna
zmieni kolor.
Ospozioma jest osig czasu, wyrazong !
w sekundach. O$ pionowa przedstawia 2
wykryty poziom dzwieku. o 1\ cectoenl | A
0 2 4 6 8 10
5 min,
CWICZENIE @ NIE TYLKO DZWIEK MOZE BYC WIDZIANY

Z menu Dziatania, pod Trybem Zaawansowanym, uzyjcie polecen, ktére
wykrywajg kat osi modutu ramienia i liczbe dotknie¢ na ekranie telefonu. Napisz-
cie program, aby uzy¢ tych danych i przettumaczy¢ je na wykres.

|:ul time series € i8don E28 with color
|:ul time series OF [ELVUE with color

(LN [o2S{ (I WIZUALIZACJA JEST LEPSZA

Graficzne interfejsy uzytkownika sprawiaja, ze nasze zadania sa prostsze. Dzieki
ekranom, systemom wizualnym lub dzwigekowym, rozumiemy lepiej i szybciej to,
co ,system elektroniczny chce nam przekazaé”. ,Tlumaczenie” wizualne dzwie-
ku jest bardzo dobrym przykladem uzytecznosci interfejséw graficznych. Ekrany
na deskach rozdzielczych samochodu pomagaja nam szybko zrozumie¢, co sig
dzieje. Przedstawienie graficzne pomaga nam réwniez szybciej podja¢ decyzje.
Wyobrazmy sobie samochéd, ktoéry ,nie méwi do nas”. Nie ma ekranu, zadnych
$wiatet LED, zadnego dzwieku. Czy mogliby$my go obstugiwaéé Co bytoby, gdyby
wszystkie samochody byly zbudowane w ten sposob?

NOWE BLOKI!

|l time series - with color m

NOWE BLOKI!

tap count




Czujniki i detekcja - Lekcja czterostopniowa

POZIOM: Sredniozaawansowany -

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE

MATEMATYKA
CELE NAUCZANIA
@ Budowanie robota, ktéry potrafi sie ® Programowanie robota, aby
przemieszczad. nasladowat automatyczne hamowanie
i automatyczne parkowanie samocho-
déw.

KROK

Otworzcie aplikacje FableBlockly i napiszcie program, ktéry uruchomi modut
ramienia poprzez klawisze w czterech kierunkach (do przodu, do tytu, w lewo, w
prawo), a na wykresie w prawym dolnym obszarze, mozecie zobaczy¢ / wyswietli¢
pomiary kata, dotyczgce potozenia motoru X i Y, po wcisnigciu kazdego z klaw-
iszy. Czy mozecie rowniez zrobi¢ to z wyswietleniem w konsoli¢

Przyktad wykresu Przyktad z konsolg
B s ce o e N

A
w) - || ]
E

RS .

5 10 15
Duraté (secunde)

[G{e]@’3 W JAKI SPOSOB SAMOCHOD MOZE SAM ZAHAMOWAC?

Na ulicach juz jezdza samochody, ktére same hamujg. Automatyczne ham-
owanie jest wynikiem dziatania czujnikéw bliskosci, ktére wykrywajg obecnosé
pobliskiej przeszkody bez zadnego kontaktu fizycznego z nig. Czujniki bliskosci
réwniez dziataja w powigzaniu z kamerami video, ktére analizujg przeszkode, i po-
przez zebranie tych dokonanych pomiaréw, samochéd potrafi powiedzie¢, czy, i w
jakim kierunku ,porusza sie” obiekt (samochad, pieszy, filar).

Modut Obrotowy jest wyposazony w czujniki zblizeniowe, wigc mozna go zapro-
gramowac, aby hamowat po wykryciu przeszkody znajdujgcej sig przed nim.

15 min.
CWICZENIE
AUTOMATYCZNE HAMOWANIE
Otworzcie aplikacje FableBlockly i zaprogramujcie modut Obrotowy (wy-
posazony w kota i modut z kotami stabilizujacymi), aby zachowywat sie zgodnie z

ponizszym diagram:
START

A 4

Przestan sig
poruszaé

ah—e6s

ZAPAMIETAJCIE!

repeat forever

Duplicate

Add Comment
External Inputs
Disable Block
Delete 2 Blocks

/\ repeat forever do * wait in... i
A

Polecenie Zwin blok pozwala wam
zachowac¢ miejsce w obszarze rob-
oczym. Mozecie potem rozwing¢ go
z powrotem, z tego samego miejsca
za pomoca polecenia Rozwin.



20 min.
CWICZENIE
PARKOWANIE AUTOMATYCZNE

TZadaniem robota (modutu Obrotowego wyposazonego w kota i kota stabili-
zujace) jest zaparkowanie w ten sposdb, aby jego tyt byt tak blisko $ciany, jak to
tylko mozliwe. Robot bedzie poruszat sie do przodu, wykryje przeszkode, obroci
sie tylem do niej i zaparkuje blisko niej. Zbudujcie i uruchomcie program w Fable-
Blockly. lle podej$¢ musieliscie wykonag, aby przeprowadzi¢ doskonate parkowan-
ie¢ Jakim sytuacjom musieliscie stawi¢ czota w trakcie testowania¢ Jaka metoda
doprowadzita was najblizej $ciany, bez dotykania jej?

Zmierzcie i zapiszcie w tabeli odlegtosci od $ciany, w jakich parkowaliscie. Na
jaka minimalna odlegto$¢ zdotaliscie zaparkowac i ilu podej$¢ to wymagato?

Zmierzcie i zapiszcie w tabe-
li odlegtosci od $ciany, w jakich
parkowaliscie. Na jaka minimalna
odlegtos¢ zdotaliscie zaparkowac i
ilu podejs$¢ to wymagato?

Probat1 ... cm Préba5 .. cm
Proba 2 Préba 6
Préba 3 Préba 7
Préba 4 Préba 8

Zobaczcie, jakie obowigzki moze wykonywac
robot straznik (diagram ponizej).

Czy mozecie uzupehi¢ ten schemat nowymi
pomystami?

10 min.

1G{o] &<l OBOWIAZKI ROBOTA STRAZNIKA
Detekcja:
Robot

CWICZENIE . .

Stworzcie program w FableBlockly, w ktérym robot powinien wykonywac¢ zada-
nia straznika. Robot uruchomi alarm, jesli ponizsze warunki zostang spetnione

Warunek 1: Poziom hatasu wyzszy niz 2 jest wykryty.
Warunek 2: Wykryto ruch. =

Straznik
ROBOT STRAZNIK
(réwnoczesnie):
OUTPUT CONSOLE

Konsola wyswietli kazdy poziom hatasu wigkszy
niz 2. Na ponizszym obrazie mamy przyktad takie-
go wyswietlenia.

0.46

0.245
2.035
0.555
0.065

[G{o] 3 ZAPISYWANIE | ODCZYTYWANIE DANYCH

Podczas pracy z danymi (poziom dzwieku, katy motoréw...), mozesz potrze-
bowa¢ ich nawet po zamknigciu programu.

Udajcie sie do Danych w menu, w kategorii plikéw Log odnajdziecie dwa
polecenia: zapisz do pliku log i odczytaj z csv. Zapisywanie pliku bedzie prze-
prowadzone w formacie CSV, w waszym katalogu dokumenty, w folderze Fable.
Napiszcie program, ktéry zapisze poziom dzwigku i zataduje go do innego progra-
mu z wyswietleniem na konsoli.

WNIOSK

Programy potrzebujg do pracy danych, a sztuczna inteligencja ciagle potrze-
buje danych, aby sig rozwijac¢. Tak jak nasze umysty, oprogramowanie potrzebuje
informacji, aby zrozumie¢ i podejmowac¢ decyzje w danym momencie. Zdolnos¢
zapisywania danych, odczytania ich i uzycia umozliwia nowe funkcje dla robotéw.

CZY WIEDZIELISCIE?

Roboty straznicy juz pracujg w
galeriach handlowych, mag-
azynach, a nawet na ulicach.

Patrolujg teren, aby sprawdzi¢,
czy pewne warunki sg tamane.
Na przyktad, robot moze was
ostrzec, kiedy upuscicie pacz-
ke na podtoge lub przechodzi-
cie na czerwonym Swietle.

NOWE BLOKI!

save - NEEIN"  MyFableLog

6 (YT, )
read from csv \'1 G MyFableLog 2 ‘

ZAPAMIETAJCIE!

Mozecie réwniez uzy¢ tych dwéch
nowych polecen w potaczeniu z in-
nymi poleceniami.

save I | MyFableLog |44

save

Resultat

] o« » e o8 »
B print read from csv. o SVIZETRERRE  inlogfie &
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Wiecej Kot - Lekcja dwustopniowa

POZIOM: _ Zaawansowany

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
HISTORIA / FIZYKA / PRZEDSIEBIORCZOSC

CELE NAUCZANIA
@ Budowanie robota, ktéry posiada ® Programowanie czterech
cztery kota. niezaleznych motoréw, aby robot mogt

skrecad.

KROK 1

Otworzcie aplikacje FableBlockly i zaprogramujcie modut Obrotowy, aby
spetniat nastepujace wymagania:

® Zawsze poruszat sie do przodu

@ Jesli wykryje gtosniejszy dzwiek, ma wtaczy¢ przednie $wiatta na sekunde

® Jesli wykryje przeszkode, ma sie zatrzymag, obroci¢ o 1800 i kontynuowac
poruszanie sig do przodu.

® Ma zapisac poziom dzwieku w pliku csv.

@ Narysujcie rowniez diagram logiczny dla tego programu w swoich zeszytach.
Czy skorzystaliscie z operatora logicznego, czy tez znalezliscie inny sposéb?

KROK 2 [geoloJ]={s]\[{c{oN (o] %.YsIoN o] {U]c]]c{o)

Czlowiek moze poruszaé sie na nogach z predkoscig okoto 5km na godzine.
Niezbyt znaczaca warto$¢ liczbowa w poréwnaniu do spotecznych, ekonom-
icznych i technologicznych ambicji rodzaju ludzkiego. Bieg historii zostat jednak
catkiem zmieniony wraz z wynalezieniem kota. Rozwigzania znajdowane przez
ludzi, ktére mialy im umozliwi¢ szybsze poruszanie sie byly bardzo pomystowe, a
niektére nawet dziwaczne i brawurowe.

MONOCYKL - Pojazd o jednym kole, ktéry poczatkowo byt uzywany w $wie-
cie cyrku. Predkos$¢ wspotczesnego, elektrycznego roweru jednokotowego moze
przekracza¢ nawet 40 kilometréw na godzine.

WELOCYPED - Pojazd o dwdch, réznej wielkosci kotach, poprzednik roweru.

Pierwsze welocypedy byty zbudowane okoto 1865 roku. Z obrazka mozemy
zauwazyé, ze pedaty poruszaly wieksze, przednie koto, a koto tylnie ,podazato” za
przednim kotem, bedgc potgczonym z nim metalowg rama. Sita byla wiec zasto-
sowana do przedniego kota.

ROWER - W odroznieniu od welocypedu, rower ma kontrole sity na tylnym
kole. Jest to wynalazek z XIX wieku, a dwa stulecia pdzniej jest on juz gtéwnym
$rodkiem transportu w niektérych krajach. Warto wspomnieé, ze rower elektry-
czny zdobyt dosy¢ duzg popularnos¢. Zasada dziatania roweru elektrycznego jest
relatywnie prosta - bateria jest potaczona z motorem, ktéry jest uruchamiany za
pomoca klucza do stacyjki. W zaleznosci od modelu, rower moze by¢ wspierany
przez pedaty lub posiada¢ swojg wtasng manetke gazu. Ponad miliard roweréw
jest uzywanych na catym $wiecie.

KIEDYS ROWER TEZ BYL TYLKO POMYSLEM...

Jesli macie pomyst, ktéry nigdy wczesniej nie przyszedt do gtowy nikomu in-
nemu, mozecie go zarejestrowag, tzn. mozecie uzyska¢ patent wynalazcy. Patent
daje nam pewne uznanie, lecz réwniez chroni nasz pomyst, co oznacza, ze mamy
pierwszenstwo w produkowaniu go i wykorzystywaniu tego pomystu. William K.
Clarkson otrzymal patent na welocyped, ktory byt przodkiem roweru, (26 czerwca
1819 roku, w Stanach Zjednoczonych, w Nowym Jorku). Popatrzcie na ponizsza

tabele pokazujaca patenty stawnych pomystow.

Inventor Invention Registration year Patent no
Alexander Graham Bell Phone 1876 US patent no. 174,465
Apple iPhone 2012 US D672,769 S

Czy macie jakie$ pomysty, ktére, waszym zdaniem, zastuguja na rejestracjg?
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CZY WIEDZIELISCIE?

Welocyped oznacza , szybka stopa”
po francusku.




SAMOCHOD czterokotowy stat sie niezastapionym pojazdem dla ludzi.

W wigkszosci wypadkéw motor obraca dwa przednie kota, ale sg réwniez produ-
cenci samochodow, ktérzy dostarczajg aktywne kota tylnie. W tym przypadku ma-
cie pojazd z napedem na dwa kota (4x2, 2WD), czyli posiadacie cztery kota i tylko
dwa sg potaczone zmotorem. Oznacza to, ze dwa pozostate kota sg ,ciggniete” lub
spopychane” przez dwa pozostate. Jesli macie cztery kota potgczone z motorem,
powiemy, ze jest to pojazd z napedem na cztery kota (4x4).

W jakich sytuacjach naped na cztery kota moze by¢ przydatny?

10 min.
CWICZENIE
KOLO10S

Pozornie, kazdy moze przedstawi¢ definicje ,kota”. W rzeczywistosci, pomijamy
kilka szczegétow... na przyktad, wielu pominie implikacje zwigzane z terminem
,08” w definicji kota. Osie sg bardzo waznym komponentem pojazdéw kotowych,
ktore stuzg do przekazywania ruchu obrotowego na kota, a réwniez odpowiadajg
za utrzymanie pozycji kot wzgledem siebie nawzajem i do catego pojazdu. Aby
lepiej zrozumieé wptyw osi, przeprowadzcie maty ,eksperyment”.

Potfaczcie rysik 3D do portu USB, napetnijcie go filamentem i zbudujcie koto i
0$. Zaobserwuijcie, jak ,obraca sig” koto.

-

\_

Nastepnie, sprobujcie wykonaé dziatajaca taczke za pomoca otéwka 3D.

10 min.
CWICZENIE
NIEZALEZNE KOLA

Jesli uwaznie przyjrzycie sie modutowi Obrotowemu, zauwazycie, ze kota sg
potaczone bezposrednio do motoru. Jesli motor obraca sie, wtedy kota obracajg
sie wraz z nim. Kiedy motor dziata, nie bedziecie mogli recznie obroci¢ kota. Nie
jest to réwniez zalecane. Motor wyczuje istnienie sity, ktéra nie jest zamierzona w
programie i z pewnoscig ostrzeze was.

Otworzcie aplikacje FableBlocky, podigczcie modut Obrotowy i uruchomcie
polecenie.

|&)| set speed A: B: gl on

Jak zauwazycie, Fable obraca sig w miejscu. Czy wyttumaczycie dlaczego tak
sie dzieje?

Jak mozemy zmieni¢ to polecenie, aby poruszat sie on do przodu? A co z opcjg
poruszania sie do tytu¢

Zbudujcie program dla robota do wykonania nastepujacych dziatan:

@ rysowanie potokregu (nalezy zwroci¢ uwage na pozycje

motoréw) F——>
® skret w lewo na miejscu A B

LEKCJA 27

Przednie kota sg aktywne

Tylnie kota sg aktywne

Wszystkie kota sg aktywne

CZY WIEDZIELISCIE?

Marsjanskie taziki posiadajg po sze-
§¢ kot Jakie sg zalety posiadania
szesciu kot na Marsie?



10 min.
PRACAWGRUPIE e ~N
HOLOWANIE .

Holowanie jest , dziataniem polegajacym na holowaniu samochodu”. Tego |
wiasnie bedzie dotyczylo wasze ¢wiczenie. Uzyjecie pojazdu z motorem (tego, :
ktory ciaggnie) i pojazdu, ktéry bedzie holowany, bez napedu. | 4] ]

Uzyjecie modutu Obrotowego, jako aktywnego pojazdu. Do stworzenia przy- ! " ,»m——/-? 2
czepy, skorzystacie z igiet Fable, wydrukéw 3D oraz innych materiatéw z dziatu | J
rzemiosto artystyczne. Potaczenie pomiedzy modutem Obrotowym, a przyczepa ‘
bedzie sztywnym, dobrze zamocowanym taczeniem. = "

Otworzcie aplikacje FableBlockly i stwoérzcie program do kontroli ruchu tego '
nowego zestawienia za pomoca klawiszy. -

Jakie sg roznice w poréwnaniu do kontrolowania ruchu pojedynczego modutu ! U -Ham 3
Obrotowego bez dodatkowych akcesoriéw? Sprobujcie kontrolowac¢ to zestawie- / J: ’( = ( I
nie cofajgc nim. Czy zauwazyliscie jakie$ zmiany w ruchu? ‘

Teraz, zmiencie sposéb zamocowania przyczepy do modutu Obrotowego, aby
nie byto to juz sztywne potgczenie. Mozecie wykorzystaé line lub wstazke, na
przyktad. Czy ten uktad moze by¢ kontrolowany przez ten sam program, ktéry st-
worzyliscie wczesniej¢ Czy konieczne sa jakie$s modyfikacje?

Jakie sg roznice w poréwnaniu do kontrolowania ruchu poprzedniego uktadu?
Sproébujcie kontrolowaé to zestawienie cofajgc nim. Czy zauwazyliscie jakie$ zmi-
any w ruchu?

N~
AN
<
ﬁ
(@)
X
w
-

10 min.
CWICZENIE

Pracujac nadal w grupach, potaczcie dwa moduty Obrotowe w sposéb pokazany
na ponizszym obrazku.

1\

Przetestujcie program w FableBlockly. Co zauwazyliscie?

Czy mozna nim poruszaé? Czy moze on skrecac?

Czy mozecie znalez¢ inne rozwigzanie, ktére sprawitoby, iz kontrola nad tym
uktadem bytaby prostsza podczas jego poruszania sig, nawet podczas wykony-
wania skretu?

WNIOSKI

W celu wprawienia pojazdu w ruch najprostszg opcjg jest uzycie koét. Aby
wykona¢ skret, kota muszag by¢ potaczone z innymi systemami, co pozwoli im
skreci¢ w miejscu. Lecz to nie jest zawsze mozliwe, jako ze kota sg zaprojek-
towane, aby poruszaé pojazdem do przodu, do tytu, w lewo, w prawo, a nawet pod
skosie. Z takim systemem mozna zaparkowaé¢ samochod bokiem, bez skrecania
kofami. To oznacza, ze macie dostgp do bardziej waskich miejsc, gdzie nie mozna
zaparkowa¢ zwyktego samochodu.
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Koordynacja - Lekcja dwustopniowa

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
FIZYKA

POZIOM:

CELE NAUCZANIA
® Budowanie robota z czteroma
silnikami

® Stworzenie programu, ktéry bedzie
koordynowat cztery motory robota.

KROK

W dwuosobowych druzynach, zbudujcie robota pokazanego ponizej i zaprogra-
mujcie go, aby:

- poruszat sig do przodu, kiedy naciska sig klawisz ,, strzatka w gore”

- poruszat sie do tytu, kiedy wcisniety jest klawisz ,,strzatka w doét”

KROK?2

Zmiana kierunku jest koniecznym dziataniem, kiedy mamy robota, ktérym po-
trzebujemy manewrowaé w ruchu, lub ktérego zadaniem jest ruch autonomiczny.
Zmiana kierunku, dla robota wyposazonego w kota, oznacza, ze kota moga po-
ruszac sie w lewo / prawo. Sg tez inne opcje: mozecie poruszy¢ jednym kotem do
przodu, a jednym w tyl; mozecie poruszy¢ jednym kotem wolniej niz innym; lub
mozecie nie poruszac¢ jednym z két w trakcie poruszania.

Zobaczmy, jakie réznice wystepujg dla kazdej z tych sytuacji¢

Zaprogramujcie modut Obrotowy (wyposazony w kofa i kola stabilizujace) dla
kazdej z tych sytuacji. Dotgczcie dwa markery o réznych kolorach na przodzie, jak
najblizej két, a nastepnie nalezy umiescic¢ robota na powierzchni kartki papieru.
W ten sposob bedziecie mogli zauwazy¢ Sciezke kazdego kota i tatwiej zrozumie¢
jego sposob poruszania sig.

=] =] |+]

20 min.
¢wiczenie O
PORUSZANIE SIE NA CZTERECH KOLACH

Korzystajac z modutéw i akcesoriow Fable, zbudujcie czterokotowego robota.

Stworzcie Sciezke, takg jak na obrazku, na ziemi i zaprogramujcie robota tak,
aby byta mozliwa kontrola nad nim za pomoca klawiszy. Nasz cel to rozpocza¢ w
punkcie X i dotrze¢ do punktu Y, poprzez postepowanie zgodnie z instrukcjami na
trasie.

X

Czy potraficie wymysle¢ robota ztozonego z dwéch modutéw Obrotowych, lecz z
tylko dwoma dziatajgcymi kotami?

Jakie wnioski mozecie wyciggna¢ dotyczace ruchu skrecania, kiedy macie cz-
tery kota zamontowane?

CZY WIEDZIELISCIE?

Roboty autonomiczne sg robotami,
ktére dziatajg same, w oparciu o up-
rzednio wprowadzony program. Po-
trzebujag one specjalnych funkciji, aby
zrozumieé, co dzieje sie wokot nich.
Samochod w trybie autonomicznym
powinien by¢ w stanie sam poruszaé
sig, wyprzedza¢, unika¢ innych

samochodoéw, pieszych i przeszkdd.

zobaczycie przyktady wyposazenia,
ktore korzysta z motorow, ale nie
posiada kot do poruszania sie, tutaj
motory wykonujg inne zadania.

LEKCJA 28




Rozwiagzanie, ktérego prébowaliscie wezesniej, nie jest zbyt efektywne, co moz-
na bylo zauwazy¢ w trakcie ruchu. Skrety sg trudne do wykonania, kota nie po-
ruszaja sie gtadko, motory sg forsowane i zuzywajg mnéstwo energii. To réwniez
jest spowodowane tym, jaka konstrukcje robota wybrali$my do tego zadania. Jest
bardzo prawdopodobne, ze w trakcie testéw pojawi sie na ekranie informacja o
btedzie.
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WARNING! Torque overload on OMQ ®

A

Program: Running

. Hub:

i’ Module: 2found

928

Kiedy pojawi sig ta wiadomos¢, obowigzkowo nalezy zatrzymaé program. Jeden
z silnikdw nie pracuje zgodnie z danymi parametrami, z powodu przecigzenia.

Jesli, na przykfad, ustawimy dwa moduty Obrotowe naprzeciwko siebie i zapro-
gramujemy je, aby poruszaly sie do przodu, ku sobie z tymi samymi parametrami,
spotkajg sie one i beda sie nawzajem popychaé, bez mozliwosci wykonania petne-
go obrotu swoich motoréw. Takich sytuacji nalezy unikac.

ROZWIAZANIE
By¢ moze juz udato si¢ wam znalez¢é rozwigzanie dla czterokotowego robota,
ktéry moze by¢ poprowadzony z punktu X do Punktu Y. Tutaj widzimy przyktady
konstrukcji, ktéra upraszcza w duzym stopniu nasze zadanie, pozwalajac na
lepsza kontrole. Istniejg rowniez inne rozwigzania, moze nawet bardziej wydajne.
Czy udato sie wam znalez¢ projekt, ktdry nie nadwyrezatby motorow?
Widok z przodu Widok z tytu

ﬂﬂh,

Sprébujcie ponownie zbudowac¢ swojego robota i zaprogramowac go, aby mégt
on poruszac sie po przedstawionej wczesniej trasie.

WNIOSKI

Wiecej motoréw oznacza wiecej mocy i wiecej elastycznosci. Samochaod hybry-
dowy ma dwa silniki, silnik o spalaniu wewnetrznym (benzyna lub diesel) oraz sil-
nik elektryczny. Kosmiczny teleskop Jamesa Webba posiada 132 mate motory. W
swoim otoczeniu mozecie zauwazy¢ motory: pralka, lodéwka, tasma sklepowa...
Podajcie jeszcze inne przyktady.

LICZNY
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CZY WIEDZIELISCIE?

Kazde koto fazika Perseverance po-
siada motor. Kota majg zdolnos$¢ do
obrécenia calego pojazdu, w mie-
jscu, o 360 stopni. Kota zrobione
sg z aluminium z bieznikami dla
dobrej przyczepnosci oraz z zakrzy-
wionymi tytanowymi szprychami dla
sprezystosci. Ich $rednica wynosi 52
centymetry, a caly obrét przesuwa
tazik o 1,65 metra. Podrézuje on z
predkoscig 152 metréw na godzing,
zuzywajac mniej niz 200 watdéw.

Zdjecie: nasa.gov




Roboty mowiq, Czesc I - Lekcja trzystopniowa

POZIOM: Sredniozaawansowany -

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
HISTORIA

CELE NAUCZANIA ® Poznanie dwoch nowych polecen,
® Zrozumienie koncepcji komunikacji. hadawania i odbioru wiadomosci za
pomocg promieniowania podczerwo-
nego.

KROK

Komunikacja to potaczenie pomigdzy co najmniej dwoma stronami. Moga to
by¢ wiadomosci, dialog, jedna wiadomos¢ lub ogtoszenie. Komunikacje mozemy
podzieli¢ na dwie kategorie: werbalng i niewerbalna. W komunikacji werbalnej
wysytamy wiadomos$¢ gtosowg kanatem zrozumialym dla naszego rozméwcey. W
komunikacji niewerbalnej korzystamy z innych metod przekazywania wiadomos-
ci, oprocz naszego gtosu. Mozna korzystac z jezyka migowego lub z kodu Morse’a.

10 min.

CWICZENIE

Stworzcie dwuosobowe druzyny. Jeden uczen dostarczy wiadomosé, a drugi ja
ujawni. Wiadomos$¢ moze by¢ dostarczona za pomoca réznych srodkéw, oprécz
gtosu i tekstu pisanego.

Po tym ¢wiczeniu, porozmawiajcie o nim z resztg klasy.

Czy pojawily sie jakies$ bledy (wiadomos$¢ odebrana niepoprawnie)2 Czy moglib-
ys$cie sporzadzi¢ wspolne wnioski, co do najlepszej metody komunikacji ,sposréd
tych uzytych w tym éwiczeniu?

10 min.

CWICZENIE

Otworzcie aplikacje ClassVR, udajcie sie do Przeszukaj Subskrypcje i wpiszcie
w polu wyszukiwania: Ewolucja cztowieka i pobierzcie ten materiat. Przyjrzyjcie
sig siedzibom ludzkim i wyobrazcie sobie, jak mogli komunikowa¢ sie na wigksze
odlegtosci, lub z bliska, nie postugujac sig jezykiem.

Playing

L :
< Evolution of Humans

Preview ClassView

Jakie, waszym zdaniem, byty zalety i wady sposobdéw komunikacji ludzi w tam-
tych czasach?

Sygnaly dymne byly uzywane do ko-
munikowania sie na duze dystanse.

¢

3\

Sygnaly dzwiekowe mogly by¢
styszalne na s$rednich dystansach.
Mozecie stworzyé¢ ,stownik”, kod,
ktéry ttumaczylby nadawane i otrzy-
mywane wiadomosci.

Poprzez proste wlaczenie zaréwki
(na przyklad, moze to byé¢ latarka)
i wylaczenie jej mozecie wystaé
wiadomosé. Nawet kod Morse’a
moze by¢ zasygnalizowany z uzyci-
em latarki.




KROK 2

Roboty réwniez sie komunikujg. Potrafig dokonaé tego za pomoca czujnikow.
Potrafig one ,, zrozumie¢ dzwiek”, otrzymac wiadomos¢, nadawaé sygnaty, ktore
moga byc¢ rozpoznane przez inne roboty lub ludzkich operatoréw. Komunikacja
pomiedzy robotami daje nam nowe obszary funkcjonalnosci. Pomysicie o tym,
jak robot odkurzajgcy powraca do bazy, aby sie natadowac. Potrafi tego dokonac,
poniewaz ,komunikuje sig” on, moéwi do bazy. Zaleta tej komunikacji jest ogrom-
na: robot moze sam sig kontrolowaé, nieprzerwanie, poniewaz jego baterie nie wy-
czerpuja sie i moze on pracowac bez przerwy. Czy mozecie podac inne przykfady,
gdy roboty komunikuja sie ze sobg?

ROBOTY POTRAFIA SIE KOMUNIKOWAC

Czujnik $wiatta 3
Czujnik koloru

Czujnik $wiatla 1
Czujnik kolo Caujnik zblizeniowy 3

Czujnik zblizeniowy 1

Mator &

Nadajnik IR
(podczerwieni)

WIDOK MODULU OBROTOWEGO Z PRZODU

Odbiornik IR
(podczerwieni)

(G{e] (€W MODUL OBROTOWY WYSYLA WIADOMOSCI

Patrzac na modut Obrotowy, zauwazymy najpierw nadajnik i odbiornik podczer-
wieni. Widzicie, ze modut Obrotowy moze nadawa¢ wiadomosci i otrzymywac je.
Mozecie wiec sprawic¢, aby dwa moduty Obrotowe komunikowaly sie ze sobg. W
celu WYSEANIA wiadomosci z jednego modutu Obrotowego na drugi, uzyjcie
przycisku Wyslij Wiadomos$é w kategorii Dziatania w menu. W celu OTRZYMA-
NIA wiadomosci od innego modutu Obrotowego, uzyjcie polecenia Otrzymaj
Wiadomosé w kategorii Czujniki w menu. Sg to inne sekcje menu, poniewaz
pierwsze polecenie jest dziataniem (wysytanie wiadomosci), a drugie jest mozliwe
dzieki mozliwosci odbioru. Jakikolwiek element weryfikacji, w naszym przypadku
odbiér, znajduje sie w kategorii Czujniki.

? s on [543 B 131 send message ) OMQ - |
Przeanalizujcie pokazany ponizej program i znajdzcie odpowiedzi na kilka pytan.
® Kto dostarcza wiadomos$¢?

® Jakie polecenie powoduje, ze wiadomos¢ jest transmitowana?

® Kto otrzymuje wiadomosé?

® Co robi modut, ktéry otrzymat wiadomos$¢?

® Co robig dwa moduty Obrotowe, jesli klawisz ,w gore” nie jest wcisnigty?

repeat forever

C || mess

ONN

do EQI send message on
® i wlels o left |yicsq-

do h@l drive ﬂm on

15 min.

CWICZENIE @ .
WYSYLANIE WIADOMOSCI

IW dwuosobowych druzynach, uzywajgc dwdch modutéw Obrotowych (nazwijmy je
Modul 1i Modul 2), stwérzcie program, ktory spetnia nastepujace wymagania:

1. Modut 1 bedzie kontrolowany klawiszami, aby zrownac sie z Modutem 2 (czujniki
zwrécone do przodu).

2. Modut 1 nada wiadomos¢ do Modutu 2 przez wcisnigcie klawisza.

3. Modut 2 otrzyma wiadomos¢, nada wiadomos$¢ gtosowa, a programista przejmie
kontrolg klawiszami nad tym modutem i zabierze go tam, gdzie zaczgt Modut 1.

WNIOSKI

Kontrola na odlegto$¢ ,moéwi” do swojego drona, traktor autonomiczny jest w
kontakcie z bazg, aby otrzymywaé zadania do wykonania i zdawac¢ relacje z rezu-
Itatéw. Wyposazenie komunikuje sie ze soba, aby optymalizowa¢ swojg prace i
zwieksza¢ mozliwosci systemow.
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KOMUNIKACJA

NOWE BLOKI!

1 sond mossage ova |

NOWE BLOKI!

° || messa

1? \ spacebar ) on "OMQ ‘

CZY WIEDZIELISCIE?

To Sumerowie jako pierwsi uzyli pis-
ma do komunikowania sie, a byto to
ponad 5000 lat temu. Zamieszkiwali
oni tereny Mezopotamii, pomiedzy
rzekami Tygrys i Eufrat. Nazwa Mez-
opotamia pochodzi od greckich stow
,mesos” (pomiedzy) i ,potamos”
(rzeki).

Wieczorne spotkania w jaskini,
wokot ogniska mogty by¢ pierwszg
siecig spoteczng na Ziemi.

Rysunki i inskrypcje na $cianach jas-
kini mozna réwniez uzna¢ za najw-
czesniejsze formy blogéw.




Roboty mowiq, Czesc Il - Lekcja trzystopniowa
POZIOM:

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE

CELE NAUCZANIA
® Zaprogramowanie modutéw
Obrotowych, aby komunikowaly sie za
pomoca promieniowania podczerwo-
nego.

® Poznanie sposobéw kontro-
li przyspieszenia motoru modutu
Obrotowego.

KROK

Otworzcie aplikacje FableBlockly i napiszcie program z dwoma modutami
Obrotowymi komunikujgcymi sie ze sobg nawzajem:

® Pierwszy modut nadaje wiadomos$¢ uzywajac podczerwieni.

® Drugi modut Obrotowy otrzymuje wiadomos¢ i potwierdza to wizualnie lub
dzwiekowo.

Roboty ,rozmawiajg” ze sobg na gtos, czyli komunikuja si¢ dzwiekowo. Potrafig
one jednak komunikowac sie rowniez na sposoby, ktérych nie mozemy normalnie
ustysze¢ lub zobaczy¢, poprzez Bluetooth, Wi-Fi lub Podczerwien. Roboty, ktére
kontaktujg sig ze soba, moga rozwigzywac bardzo skomplikowane zadania. Gru-
pa robotéw moze, na przyktad, zsynchronizowa¢ swoje stopery, kiedy zaczynajg
one nowe zadanie. Jest to konieczne, aby mogty one dziata¢ jako grupa, zawsze
wiedzgc, co w danej chwili robi inny robot. Komunikacja pomigdzy robotami nie
jest czyms$ nowym, poniewaz ludzie sg zainteresowani koordynacja dziatan ,ro-
jéw” robotéw, niczym owadoéw lub zwierzat.

Czy macie jakie$ pomysty, co do tego, gdzie mozna uzywac rojéw robotoéw, ktore
moga komunikowac sie ze sobg?

(G{e]i¢"8 ROZWIAZYWANIE PROBLEMOW

Situations where robots need to communicate with each other are very com-
mon. Communication between robots is an advantage as long as humans under-
stand the language used, i.e. the message of the dialogue. What would happen if
robots used a language unknown to humans?

25 min.
¢wiczenie O
MECZ POMIEDZY ROBOTAMI

Podzielcie klase na dwie druzyny. Nastepnie urzadzimy ,mistrzostwa” w strzela-
niu do celu. W celu zorganizowania tej ,imprezy” bedziemy potrzebowac:

® jedng lub wiecej polistyrenowych pitek

® brame - utworzong przez dwa moduty Obrotowe, ktére bedg wykrywacé lecaca
pitke pomiedzy nimi, korzystajac z nadajnika i odbiornika podczerwieni.

@ Jeden modut Obrotowy (na druzyne), ktéry bedzie zaprogramowany, aby ,ko-
pna¢” pitke w kierunku bramki (z ustalonego miejsca).

® jedno akcesorium Plug (zobaczcie na ponizszym obrazku) dotgczone do
kazdego atakujacego robota, aby méc ukierunkowaé pitke w strong bramki.

Niech rozpocznie sie mecz!

srotninzaamansowse, SRR

CZY WIEDZIELISCIE?

Zastgpienie tradycyjnych fajerw-
erkow rojami dronéw, ktére komuni-
kuja sie ze sobg jest waznym kroki-
em ku polepszeniu bezpieczenstwa i
zmniejszeniu zanieczyszczenia.

Sa rowniez i artystyczne =zale-
ty - duza réznorodnos$¢ ksztattow,
kolorow i kombinacji s$wietlnych,
ktére moga by¢ utworzone, aby ozdo-
bi¢ nocne niebo.
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Komunikacja pomiedzy robotami czgsto polega na okresleniu, gdzie kazdy z nich
znajduje sie w okreslonym momencie. Kiedy méwimy o pozycji, nie mamy na mysli
tylko bliskosci, tzn. co znajduje sie obok was, dookota was. Czesto musimy znac
doktadna pozycje, w ktérej znajduje sig robot. Na przyktad, gdy bierzemy pod uwage
robota odkurzajacego, interaktywna mapa aplikacji pokazuje nam jego pozycje w
czasie rzeczywistym. W przypadku bardzo duzego magazynu, pozycja robota moze
by¢ jeszcze bardziej istotna. Z tego powodu, ze moze on komunikowac sig z innymi
robotami, moze optymalizowaé¢ swoja trase i nie doprowadzi¢ do zadnych kolizji.
Poznanie doktadnej pozycji jest réwniez wazne, jesli robot dziata nieprawidtowo, a
ludzki operator musi udac¢ sie w dane miejsce w celu analizy sytuaciji.

Najprostszym sposobem zakomunikowania pozycji na ptaszczyznie jest uzycie
kartezjanskiego uktadu wspoétrzednych w dwdéch wymiarach, przekazujacego o$
odcietych i o$ rzednych dla danego punktu na ptaszczyznie. O$ odcietych (os hory-
zontalna) jest oznaczona przez x, a 0$ rzednych (o$ pionowa) poprzezy, a ich punkt
przeciecia jest oznaczony 0. Ten system okreslania potozenia jest réwniez uzywany,
kiedy ustalamy potozenie punktu na ekranie lub w grach.

Na przylegtym diagramie zaznaczylismy poprzez X punkt linii zagiecia (B,1).
Oznacz nastepujgce punkty poprzez X: (A,3), (A,4), (C, 2).

Szachownica ma ksztatt kwadratu i jest podzielona na 8 rzedéw i 8 kolumn,
co tworzy 64 kwadraty, zwane réwniez polami. Kazdej pozycji przydzielona jest
wspotrzedna. Przyjrzyjcie sie ponizszym zdjeciom i podajcie pozycje ustawionych
pionkdéw.

Pole:

Pole:

Pole:

W tych przyktadach okreslaliscie pozycje pewnych punktéw na przecieciu pozi-
omych i pionowych linii. W ten sam sposodb, poprzez ciggte odczytywanie pozycji,
telefon moze sam okresli¢, ze zostat przechylony podczas gry. Jesli bedziemy bez
przerwy odczytywali pozycje telefonu (jego przechylenie do przodu, do tytu, w lewo
i w prawo), mozemy zgromadzi¢ te dane i wysta¢ je do modutu Obrotowego, aby
poruszat sie w ten sposob, i dzieki temu nasz telefon stanie sie pilotem dla modutu.

15 min.
¢wiczenie O
PILOT

Modut Obrotowy moze by¢ réwniez kontrolowany przez telefon. Musicie mie¢
zainstalowang aplikacje Fable Face(Twarz). Kontrola zostanie uzyskana poprzez
poruszanie telefonem. W czasie rzeczywistym bedzie on wysytat dane przyspiesze-
nia na dwie osie, X i Y (te wartosci beda sie zmieniaé, podczas gdy telefon bedzie
sie przechylat w jedng strone).

To przyspieszenie jest interpretowane przez modut Obrotowy i ,ttumaczone” na
ruch: do przodu, do tytu, obrét w lewo, obrét w prawo.
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W celu odczytania wspétrzednych
zawsze czytamy najpierw dane z linii
poziomej, a nastgpnie z pionowe;.

CZY WIEDZIELISCE?

Teoretycznie, najdiuzsza mozliwa
gra w szachy to 5949 ruchow.

Nowoczesna, obecnie znana nam
szachownica, pojawita sie pierwszy
raz w Europie w 1090 roku.

Pierwsza gra w szachy rozegrana
w kosmosie odbyta sie 9 czerwca w

1970 roku. Gra rozpoczeta sie na or-
bicie 141, a zakoriczyla na 144.

NOWE BLOKI!

acceleration on X-axis ~

) /- acceleration on Y-axis -



Otwoérzcie aplikacje FableBlockly i udajcie sie do Projekt - Otworz Model -
Modut Obrotowy - menu Zdalne Sterowanie.

Ponizszy program otworzy sie w obszarze roboczym. Potgczcie modut Obrotowy
(z kotami i akcesorium z kotami stabilizujgcymi) i wasz telefon z uruchomiong ap-
likacjg Fable Face z Hubem.

@ Save As project

Open example }
Save current plot

Drive a square

@ Spin ’ Drive and spin

Remote control

Into the light

i_

Obszar roboczy otworzy ponizszy program. Potaczcie modut Obrotowy (z kotami
i akcesorium z kotami stabilizujagcymi) i wasz telefon z uruchomiong aplikacja Fa-
ble Face z Hubem.

repeat forever

Moo P sccaeratonon -as -
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|| set speed A: B: m on

Polecenie ,uzyskaj przyspieszenie na osi X” to takie, ktére pobiera dane z tele-
fonu i nastepnie rozpoznaje je jako ruch. To samo dotyczy polecenia ,uzyskaj
przyspieszenie na osi Y”.

Uruchomcie program i zobaczcie, jak on dziata i kontroluje akcje. Rozpoznajcie
bloki polecen, ktore kontrolujg ruch modutu Obrotowego.

Z tego powodu, ze pracujecie ze zmiennymi danymi (przyspieszenie na osi X i
przyspieszenie na osi Y), musicie pracowac ze zmiennymi. Dlatego uzyto x_acc
iy_acc.

Czy mozecie zmodyfikowa¢ program, aby modut Obrotowy poruszat sie szyb-
ciej¢

Albo chodzit wolniej¢

WNIOSKI

W celu zdalnego sterowania wyposazeniem, ktére porusza sig, musicie znaé
jego pozycje przez caly czas. Dzieki temu mozecie powiedzie¢, czy to, co robi-
cie jest poprawne, zgodne z algorytmem, a nastgpnie mozecie poprawi¢ wyniki.
Poznanie pozycji danego sprzetu, jego komponentéw i podzespotow jest bardzo
istotne w wielu przypadkach. Samolot, ktéry leci w nocy lub w gestej mgle, bez
zyroskopu, ktéry podawatby pozycje pilotowi, miatby wielkie trudnosci. To samo
odnosi sie do satelitow, teleskopdw kosmicznych, telefonéw... Podajcie rowniez
inne przykfady.

ORIENTACJA W PRZESTRZENI

DID YOU KNOW?

Akcelerometr Zyroskop

Akcelerometr i zyroskop sg dwoma
bardzo waznymi komponentami
sprzetéw elektronicznych. Sg nawet
w waszym telefonie.

Akcelerometr mierzy przyspieszenie,
a zyroskop zapewnia orientacje w
przestrzeni. Teleskopy kosmiczne i
taziki na Marsie réwniez korzystajg z
takiego wyposazenia.

\_ —

Potaczcie plansze z labiryntem z
modutem ramienia i kontrolujcie
jego ruch poprzez wasz telefon.
Zmodyfikujcie program zatadowany
dla modutu Obrotowego i uzywajcie
polecen dla ramienia robotycznego.

?moveto X: Y @ on
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Ogdlna Ocena - Czujniki -
Lekcja trzystopniowa

POZIOM: Laawansowany

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
NAUKIHUMANISTYCZNE

CELE NAUCZANIA
® Poznanie rozwigzan konstrukcy-
jnych odpowiadajacych wymaganiom,
ktére podano w éwiczeniach.
® Tworzenie programoéw zgodnie z wy-
mogami otrzymanymi w ¢wiczeniach.

® Rozpoznawanie btedéw w progra-
mach.

® Sprawdzanie wiedzy na temat roli
poznanych polecen.

5 min.
CWICZENIE
HALAS | FLAGA

Zbudujcie i zaprogramuijcie robota, aby podnosit flage za kazdym razem, kiedy
poziom hatasu przekracza pewng warto$¢. Kiedy poziom hatasu obnizy sig ponizej
tej wartosci, flaga bedzie opuszczona.

Uzyjcie modutu ramienia, Huba, elementu wspomagajacego (dla zachowania
rownowagi), akcesoriow Fable lub akcesoriow stworzonych przez was do tego
¢éwiczenia.

9 min.
CWICZENIE
ROBOT I OTACZAJACE GO KOLORY

Stworzcie program w aplikacji FableBlockly, ktéry co sekunde moéwi wam, jaki
kolor widzi kamera, a po 10 sekundach powie wam, ile razy zobaczyt kolor czer-
wony i zatrzyma sie.

5 min.
CWICZENIE
ROZPOZNANE WYJSCIE

Zaprogramujcie modut Obrotowy, ktéry zostanie umieszczony w zamknietej
przestrzeni z pojedynczg strefg wyjscia. Zadaniem robota jest rozpoznanie tego
obszaru i ogloszenie,(z wykorzystaniem jego sygnatéw naprowadzajacych), ze udato
mu sie to zrobic.

Robot ma pozwolenie na wyjscie tylko przez strefe wyjscia i nie moze przej$¢ przez
LSciany”, ktére stworzyliscie.

Opcja 1: stwérzcie granice z tasmy samoprzylepne;.

Opcja 2: zbudujcie $ciany graniczne z przeszkodami

Jak mozecie sprawic, aby robot zdat sobie sprawe, ze znalazt wyjscie¢ Przetestujcie
Zaproponowane rozwigzanie.

CWICZENIE

ROBOT I LITERY
Uzywajac dwdch modutéw (Modut Obrotowy 1 i Modut Obrotowy 2), napiszcie
program, w ktorym Modut Obrotowy 1 wysyta wiadomos¢ (na przyktad litere ,m”)
do Modutu Obrotowego 2. Po wykryciu sygnatu, Modut Obrotowy 2 potwierdzi
otrzymanie wiadomosci poprzez wigczenie $wiatet (na trzy sekundy)

CZY WIEDZIELISCIE?

Flaga w czarno - biatg krate jest
uzywana w sportach motorowych
do oznaczenia linii mety, konca
wyscigu. Zostata ona wprowadzona
w 1906 roku.

Istnieje duzo innych flag, ktére prze-
kazujg wiadomosci uczestnikom
wyscigu. W wyscigu Formuta 1, zétta
flaga ogtasza niebezpieczenstwo na
torze lub w jego poblizu, a czerwona
flaga zatrzymuje wyscig.

Flagi sa roéwniez uzywane, aby
ogtosi¢ nowe zasady / procedury
podczas wyscigu.
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pokaza¢, w aplikacji FableBlockly,
gtosnos¢ odgtoséw otoczenia przez
10 sekund.

zereg Czasowy

Robotics
5 min. 5
CWICZENIE WYKRES POKAZUJACY
ROZPOZNANIE REZULTATOW POZIOM GLOSNOSCI 5,
Co robi modut ramienia, podczas przeprowadzania tego programu? Napiszcie program, aby graficznie Qx)
1]
—

3’ moveto X: [ angle m v anglem on
repeat forever

@) if \I keypressed?m

& ? moveto X: :} 3"' angle of E&don EI2AY v: | 5* angle of [ on - -] m gn

=

@) if \: keyplessed?@

TR
o ? moveto X: :‘ 3"' angle of E&gon EI2AY v: | gk angle of [/ on m on

-

®) if \: keyplessed?m

o 5 10 15
Czas trwania (w sekundach)

ZAPISANE DANE
Napiszcie program, ktéry uzywa
danych zapisanych w poprzednim
zadaniu i pokazcie te dane w konsoli
aplikacji FableBlockly.

e
do 3‘ moveto X: \} ? angle of L on m Y: \‘ 3" angle of {7 on on

-

@) if \‘ keyplessed?m
|

- p’ o = 3)’ S m On

|

Szereg czasow:
éwiczenie O B |

ROZPOZNANIE BLEDU ST QTR
Chcecie wyswietli¢ w konsoli aplikacji FableBlockly kat motoru X ramienia pod-
czas poruszania nim za pomocg klawiszy strzatek.
Rozpoznajcie biad i poprawcie program.

? moveto X: | angle a Y: | angle a on

repeat forever

@) if | keypressed?u

’7
? moveto X: w‘ ? angle of p;&d on [eI7AY | Y: ?‘ angle of R&4 on u m on

PROPONOWANE BLOKI

do

print \} ?' angle of [ on

—

@) if | keypressed?m

[ED save - in logfile L MyFableLog ”

: @ read from csv “”

! g’" angle of on
o [T

T —
do p’ moveto X: \i p- angle of p;§d on [el7A  Y: [ y‘ angle of R84 on m on

—

O keypressed?m

do ?’ moveto X: w} g" angle of o4 on m Y: | 3"' angleofon un

|

(@) it | key pressed? [P0

do ?’ moveto X: \} y angle of Fod on (-~} Y: 3"' angleofon on

=

WNIOSKI RN (G1C.YeA)Y

Weryfikacja programu moze by¢ przeprowadzona poprzez bezposrednie obser-
wowanie kodu i wynikéw jego wykonania. ldentyfikacja btedu moze by¢ wykonana
zaréwno manualnie, jak i automatycznie. Opcja automatyczna czasami wymaga
weryfikacji dokonanej przez czlowieka, zazwyczaj w przypadku bardzo skomp-
likowanych systemow. Program, ktéry moze sam sie programowac i sprawdzacé,
przewaznie jest tak ztozony, iz sprawdzenie jego wynikéw przez cztowieka w od-
powiednim czasie moze by¢ niewykonalne. Z tego powodu, z wielkg uwaga nalezy
pracowac na takich programach. Dla lepszej kontroli nad programem, zalecane
jest stosowanie posrednich punktéw kontrolnych oraz zastosowanie segmen-
towosci ich konstrukgji.
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Drukarka 3D - Lekcja dwustopniowa
roziom: (QlLiig) Sredniozaawansowany IZaawansowany

ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
HISTORIA / PROJEKTOWANIE 3D / EKOLOGIA / FIZYKA

CELE NAUCZANIA
® Wiedza dotyczaca gtéwnych zasad
obstugiwania drukarki 3D.

® Tworzenie wielowarstwowej struk-
tury za pomoca otéwka 3D.

10 min.
CWICZENIE
Z WIZYTAW GORNYM PALEOLICIE

Otworzcie aplikacje ClassVR, udajcie sie do Przeszukaj Subskrypcje i poszu-
kajcie Zrekonstruowany Dom z Paleolitu. Zatadujcie materialy na wasz zestaw
ClassVR i dokfadnie je obejrzyjcie. Zobaczycie, jak wygladaly domostwa ludzi i jak
byly one zorganizowane. Zastandéwcie sig, jakie czynnosci wykonywali ich miesz-
kancy.

Zwracajcie uwage na szczegoty.

& CLASSVR

Plan Deliver

Playlist 1

tructed Paleolithic...

Playing

Reconstructed Paleolithic House

Preview ClassView

W Paleolicie gérnym ludzie rozwingli pierwsze formy sztuki po malarstwie jaskin-
iowym i rytuatach religijnych. Archeolodzy zwracajg réwniez uwage na fakt, iz na-
jwczesniejsze instrumenty muzyczne, przeréznych ksztattéw i wykonane z réznych
materiatéw, pochodzg z Paleolitu gérnego.

Sztuka europejskiego Paleolitu gérnego zawiera réwniez przyktady rysunkoéw,
grawerunku, rytowania w glinie, kosci, porozu, kamieniu i kosci stoniowej. Byly to
przewaznie przedstawienia prawdziwych obiektéw, lecz duzo mniejszych rozmi-
arow.

W tym okresie réwniez pojawia sie najstarszy przyktad sztuki ceramicznej na
$wiecie - Wenus z Dolnich Véstonic, ceramiczna statuetka przedstawiajagca naga
kobiete (29 000 - 25000 lat p.n.e.).

W tym czasie homo sapiens zostat dominujgcym hominidem na planecie. Wieksza
pojemnos$¢ czaszki pozwolita im na nie tylko ulepszenie technik tworzenia narzedzi,
lecz réwniez na stworzenie pierwszych wyrafinowanych form artystycznych.

10 min.

CWICZENIE
RZEZBIARZ W PALEOLICIE GORNYM

Zbierajgc wiadomosci o sztuce w Paleolicie gérnym, stworzcie swojg wiasng
forme artystyczna z plasteliny. Zastosujcie metode polegajaca na odejmowaniu
plasteliny, az osiagniecie pozgdany ksztatt.
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Flet kultury oryniackiej to instru-
ment wykonany ponad 35 000 lat
temu.

Miejsce ekspozycji: Muzeum His-
torii w Stuttgart, Wirttemberg
Zdjecie: Wikipedia

"

Wenus z Dolnich Véstonic, statuet-
ka odkryta w 1925 roku.

Miejsce ekspozycji: Muzeum Ziemi
Morawskiej, Czechy

Zdjecie: Wikipedia
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Jak dziata maszyna do lodéw?2 Maszyna do lodéw miesza kilka sktadnikow,
ochtadza je i nastepnie ,nalewa” je do wafelkow w ksztalcie rozka. Co statoby sie,
gdyby materiat ptynacy przez dysze byt zbyt ptynny2 A gdyby byt zbyt staty?

Temperatura oraz konsystencja lodéw jest wigc warunkiem do powstania
pysznie wygladajacych lodéw w rozku. Jak wazne sa te cechy materiatow w rzez-
bie, ale réwniez w malarstwie?

10 min.
CWICZENIE

Tym razem zachecimy was do stworzenia kolejnego obiektu z plasteliny, obiek-
tu z ery, w ktorej zyjemy. Zastosowana technika to aplikacja kolejnej warstwy na
poprzednia. Przyktadem moze by¢ szklanka wykonana z dtugich, cienkich ,wezy”
naktadanych jeden na drugi. Jakie kolory i ksztatty zastosujecie tym razem?
Dlaczego?

Ktoéra technika modelowania jest waszg ulubiona, ,poprzez usuwanie”, czy ,po-
przez aplikacje”¢

KROK 2 alAVII¢:\2{¢.¥c])

Drukarka 3D uzywa specjalnego materiatu, ktory przetwarza i naktada warstwa
po warstwie na podtoze. To jest doktadnie tak, jak pracowaliscie ze swojg plastel-
ing. W pewien sposéb, maszyna do lodéw jest réwniez drukarka 3D.

Zasada dziatania drukarki 3D jest prosta: naktada ona wiele warstw przetwor-
zonego materiatu, aby co$ zbudowac.

Materiaty, ktérych uzywa drukarka zalezg od rodzaju modelu. Jest to plastik,
PLA (wykonany ze skrobi z trzciny cukrowej), beton, glina, guma.

Drukarki dziatajace na PLA (polikwas mlekowy),
ktory wykonany jest z kukurydzy, pracujg w sz-
kotach. Sg to modele z jedng gtowicg drukujaca,
lecz réwniez i z dwoma, jak ta w laboratorium.
Dwugtowicowa drukarka moze drukowa¢ dwa
kolory. Dwugtowicowy model w laboratorium jest
réwniez wyposazony w kamere video, co pozwa-
la wam na ogladanie modelu w trakcie drukowa-
nia. Graficzny interfejs uzytkownika daje nawet
wigksza kontrole nad drukarka, z mozliwoscig
zatadowania plikéw do pracy bezposrednio po-
przez funkcije przeciagnij i upusé, oraz danymi na
temat ukoniczenia pracy i zuzycia materiatu w cza-
sie rzeczywistym. W waszym laboratorium, wraz
Z nauczycielem, rozpoznajcie wszystkie czesci =
skladowe drukarki 3D.

10 min.
CWICZENIE
Wykorzystajcie akcesoria powstate metodg druku 3D w laboratorium i potgczcie
je zmodutami Fable, modutem Obrotowym i modutem ramienia, aby da¢ robotom
nowg funkcjonalnosé. Skorzystajcie z materiatéw z dziatu Rzemiosto Artystyczne,
aby ozdobi¢ wasze prace, lub nawet zwiekszy¢ ich funkcjonalnos¢

Akcesoria stworzone drukiem 3D dla Fable Robotic System

WNIOSKI

Druk 3D bedzie coraz bardziej obecny w naszym otoczeniu. Obecnie dokonano
duzego kroku naprzéd w rozwoju tej technologii w dziedzinie medycyny, poniewaz
przeprowadzane sg testy dotyczace drukowania ludzkich organéw.

Na Miedzynarodowej Stacji Kosmicznej przeprowadzane sg testy druku w
warunkach niewazkosci. Amerykanska Agencja Lotow Kosmicznych wybrata mod-
el domow, ktére moga by¢ drukowane juz na Marsie. Taka drukarka musiataby by¢
tam przetransportowana, a materialy z planety bytyby wykorzystywane na miejscu.
Takie domy beda wytrzymate, o budowie segmentowej i tatwe do ztozenia.

CZY WIEDZIELISCIE?

Przemystowa  produkcja lodéw
rozpoczeta sie w 1851 roku w Bos-
tonie, w Stanach Zjednoczonych
Ameryki. Pierwszy 16d na patyku zos-
tat opatentowany réwniez w Stanach
Zjednoczonych w 1923 roku.

Frank Epperson twierdzi, ze wpadt
na ten pomyst przypadkowo, zapom-
inajac o szklance lemoniady z tyzecz-
ka w srodku. W trakcie nocy lemoni-
ada zamarzta i tak powstat pierwszy
16d na patyku o smaku lemoniady.

ZAPAMIETAJCIE!

Filament jest przechowywany na
rolkach, aby drukarka mogta tatwo

spociagnac” i rozwinac je, bez plata-
nia sie materiatu.

CZY WIEDZIELISCIE?

W 1984 roku, Chuck Hull wynalaz
proces nazwany ,, stereolitografig”’, w
ktérym uzywane sa promienie UV do
utwardzenia fotopolimeruitworzenia
tréjwymiarowych obiektow, warstwa
po warstwie. NASA uzywa drukarek
3D w przestrzeni kosmicznej, aby st-
worzyé, w razie potrzeby, brakujace
czesci wyposazenia.

ZAPAMIETAJCIE!

Mozecie tutaj odnalez¢ wiecej ak-
cesoriow przeznaczonych dla Fable
Robotic System, ktére sa juz zapro-

jektowane i gotowe do uzycia.
www.thingiverse.com/shaperobotics/designs
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POZIOM: ({17 L]LUTETH Sredniozaawansowany Iaawansowany SLONCE
POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
ASTRONOMIA / NAUKIHUMANISTYCZNE
CELE NAUCZANIA MERKURY
® Zbudowanie modelu rakiety ® Zaprogramowanie pojazdu czter-
napedzanej powietrzem. okotowego.
® Zbudowanie pojazdu ® Stworzenie trasy dla pojazdu auto-
czterokotowego. nomicznie poruszajgcego sie po niej.
WENUS
15 min.
CWICZENIE
RAKIETA
Przygotujcie swoje materialy do pracy, poniewaz zaraz zbudujecie rakietg i za- ZIEMIA

bierzecie ja do domu. Pomyst nalezy do NASA | tutaj znajdziecie jeszcze wiecej
informacji na ten temat:
https://www.jpl.nasa.gov/edu/learn/project/make-a-straw-rocket/

KROK 1
Tworzenie gtownej czesci rakiety - Wytnijcie prostokat doktadnie wzdtuz jego
konturu. Teraz nalezy owinag¢ prostokat wokot otéwka i sklei¢ go matym odcinkiem
tasmy (uwazajcie, aby nie przyklei¢ tasmy do otéwka).

JOwIsZz

SATURN

KROK 2
Stworzcie skrzydta rakiety - Wytnijcie skrzydta i przyklejcie je tasma, jak naj-

blizej korica otéwka. Ztézcie brzegi skrzydet, tak aby utworzyty znak ,+”. NEPTUN

PLUTON

GLOWNA CZESC
RAKIETY




KROK 3 .

Stworzcie koncéwke rakiety - Pociggnijcie gtéwna czes$¢ rakiety w kierunku CZY WIEDZIELISCIE®?

zakonczenia otéwka, tak aby mozna byto skreci¢ papier i utworzy¢ zwezajaca sie
konicéwke rakiety.

LEKCJA 33
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"f £ Mars ma okoto 4,603 miliarda lat, a
Ziemia 4,543 miliardy lat. Pomiedzy
planetami jest wiec 60 milionéw lat
réznicy.

KROK 4
Rakieta lata - Wymiencie otdwek na stomke do picia napojéw. Wasza rakieta jest
napedzana powietrzem, wiec teraz trzeba tylko mocno dmuchnac przez stomke.

g

15 min.
¢wiczenie O
PODROZOWANIE NA MARSIE
Zbadajmy Marsa! Wraz z zestawem i platformg ClassVR , mozecie wej$¢ w
bliskie kontakty z Czerwona Planetg. Otwérzcie aplikacje ClassVR, udajcie sie
do Przeszukaj Subskrypcje i poszukajcie stowa Mars. Otwoérzcie materiat video
zatytutowany Mars. Obejrzyjcie doktadnie video 3600 i sprébujcie stworzy¢ liste
fizycznych cech tej planety.

@ CLASSVR Plan Deliver

Playlist 1

CZY WIEDZIELISCIE?

Pierwszym statkiem kosmicznym,
ktory odwiedzit Marsa byt Mariner
4, wypuszczony przez NASA w 1964
roku. Po 12 latach udang podréz
odbyt tam Viking 1 i z powodzeniem
wylgdowat on na marsjaniskiej powi-
erzchni.

q Playing Preview ClassView

Mars

Zapewne zauwazyliscie, ze Mars ma czerwonawy kolor. Jest to spowodowane
tlenkiem zelaza lub rdzg na powierzchni planety. Odcienie ztota, brazu, brgzowe-
go, zielonkawego....Kolory réznig sig w zaleznosci od obecnych tam mineratéw.

Mars ma troche mniejszy obszar powierzchni niz catkowita powierzchnia ladu
na Ziemi. Mars jest rowniez mniej gesta planetg niz Ziemia i stanowi on okoto 15%
objetosci Ziemi i 11% jej masy.

Srednia odlegtos¢ tej planety od Storica to okoto 230 milionéw kilometréw, co
thumaczy niskie temperatury na Marsie ($rednia temperatura to - 600 C).
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KROK

Zgodnie z tym, co podaje Wikipedia ,, kazik to pojazd, ktory podrézuje na pow-
ierzchni planet (innych niz Ziemia) i Asteroid.” Fizyczne i funkcjonalne cechy
tazikéw roznia sie w zaleznosci od warunkéw miejsca, gdzie majg by¢ one wystane
w swojej misji. Na przyktad, faziki Soviet Mars 2 i Mars 3 byly wyposazone w narty
zamiast kot, poniewaz nic nie wiedziano wtedy o naturze gleby na Marsie.

Nasza dzisiejsza misja to wybudowa¢ i zaprogramowac autonomiczny tazik,
ktory mogtby przeprowadzi¢ kilka zadan na Marsie. Biorac pod uwage ztozonos$é
tej misji, zalecana jest praca w grupach.

Materiaty potrzebne do pracy: roboty i akcesoria Fable, mapa Marsa (papier,
markery, kolorowa tasma do zaznaczenia czerwonych i niebieskich linii, bloki z ko-
rka lub inne materialy do zaaranzowania $ciany, styropianowa pitka pokolorowana
w potowie na niebiesko, a w potowie na czerwono). Popatrzcie na proponowang
mape na ponizszym obrazku.

i i ok
i v 4 |
START

Plan dziatania:

1. kazik wyruszy z punktu oznaczonego ,Start”.

2. Kiedy juz wyruszy w drogeg, sam bedzie rozpoznawat, kiedy skreci¢ w lewo,
podazajac za czerwonymi liniami wyznaczonymi na ziemi.

3. Kiedy zobaczy on czerwona potowe pitki styropianowej, tazik lekko popchnie
kamien/ pitke do przodu, skreci w prawo i bedzie kontynuowat swojg trase. Pojazd
sam wykryje, kiedy powinien skreci¢ w prawo ponownie i rozpozna, gdzie powin-
ien sig zatrzymac.

4. Jesli zobaczy on niebieskg czes$¢ pitki styropianowej, tazik bedzie popychat
skamien/ pitke” do przodu, az wypchnie jg za granicg (zobaczy niebieska linig
wyznaczong na dole), skreci w prawo i bedzie kontynuowat swoja trase.

Pojazd sam wykryje, kiedy powinien skreci¢ w prawo ponownie i rozpozna,
gdzie powinien sig zatrzymac.

Na wypadek gdyby misja nie przebiegta zgodnie z planem, przygotujcie wspar-
cie w FableBlockly. Za pomocg pewnego polecenia (ustawionego przez was)
bedziecie w stanie przejg¢ kontrole manualng nad kazikiem i doprowadzi¢ misje
do konca.

\/\'[[e-{ (M ZYCIE NA INNYCH PLANETACH

Eksploracjainnych planet pomoze nam zamieszkac¢ na jednej z nich w przysztos-
ci. Jednym z najbardziej znaczacych wydarzen na Marsie jest mozliwo$¢ produk-
cji tlenu z dwutlenku wegla. Teraz, wigkszy sprzet moze zosta¢ tam wystany, ktory
bedzie produkowalt i przechowywat tlen dla nastepnych wypraw, w ktérych beda
uczestniczyli ludzie.

ah—s8s

Ty
ZAPAMIETAJCIE!

ZABAWNE
OBLICZENIA

1 dzien na Marsie = 24,6 godziny

1 rok na Marsie = 687 dni na Ziemi
Oznacza to, ze na Marsie bylibysmy
w innym wieku.




Wyprawa na Marsa, Czes¢ Il

Poziom: (IREITIEIED Sredniozaawansowany Iaawansowany

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
ASTRONOMIA / NAUKIHUMANISTYCZNE

CELE NAUCZANIA
® Zbudowanie $ciezki dla robota
® Stworzenie robota, ktory bedzie w
stanie chwyta¢, podnosi¢ i transpor-
towac obiekty.

® Programowanie stworzonego
robota.

10 min.
PRACA W GRUPIE @
TEREN MARSJANSKI

Korzystajac z dziatu Rekodzieto Artystyczne, zestawu Fable i akcesoriéw wyko-
nanych drukiem 3D, zbudujcie szlak, ktéry bedzie symulacja terenu na Marsie. Na
tym szlaku znajda sie przeszkody, ,marsjanskie” skaty i inne elementy, ktére uzna-
cie za stosowne do waszego projektu. W celu imitacji zbierania probek na Marsie,
mozecie skorzystac ze styropianowych lub papierowych pitek albo z innych ist-
niejacych lub stworzonych w laboratorium obiektéw. Pamigtajcie, ze musza to by¢
takie elementy, ktére bedg mogty by¢ podniesione i przetransportowane przez ro-
bota. Zalecane sg wigc lekkie przedmioty. To gdzie umiescicie je na trasie, zalezy
juz od was.

Stworzcie réwniez stosowny obszar przeznaczony do przechowywania waszych
materiatéw zebranych z powierzchni planety.

SKELADOWANIE

10 min.
PRACA W GRUPIE @
ROBOT

Zbuduijcie i zaprogramuijcie robota, ktéry bedzie poruszat sie (kontrolowany za
pomoca klawiatury), chwytat i podnosit obiekty. Misja robota polega na zbieraniu
» Marsjanskich kamieni” ze $ciezki, ktérg zbudowaliscie. Do tego zadania nasz
robot musi by¢ wyposazony w ramiona, szczypce, dwustronng tasme klejaca...
Kazda prébka podniesiona z ziemi bedzie nastepnie przeniesiona do miejsca
przechowywania, a robot powrdci na szlak w celu zbierania dalszych prébek.

POMYSLY KONSTRUKCYJNE

CZY WIEDZIELISCIE?

Na Marsie znajduje sie teraz szes¢
kazikéw: Sojourner (1997), Oppor-
tunity (2004), Spirit (2004), Curi-
osity (2012), Perseverance (2021),
Zhurong (2021). Tylko trzy ostat-
nie z tych szesciu tazikéw dziataja.
Pierwszych pie¢ fazikow nalezy do
NASA, a szésty nalezy do Chinskiej
Agencji Kosmiczne;j.

CZY WIEDZIELISCIE?

é = 5
/

Lazik Perseverance zabral réwniez
bardzo ambitny helikopter na plan-
ete. Nazywa sig on Ingenuity (Pomys-
towosé). Kosztowat on 80 milionow
dolaréw i juz zdotat przelecie¢ dys-
tans ponad 700 metréw, z pred-

koscig 5,5 metra na sekunde, w trak-
cie pojedynczego lotu.

Zadanie Ingenuity jest proste, lecz
ma ono wielkie znaczenie. Poka-
zuje nam on, ze mozemy polecie¢
na powierzchnie innej planety, a
réwniez zapewnia nam widok z gory
w odréznieniu od obrazu naziemne-
go, przekazywanego przez tazik.

Zbieram
rzadkie
mineraty!
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20 min.
PRACAW GRUPIE A
ZBIERANIE MARSJANSKICH PROBEK
Kiedy juz ukoriczycie dwa pierwsze zadania bedziecie gotowi do przetestowania ODKRYWAJCIE!

waszych konstrukcji. Zmierzcie czas, w jakim udato sie wam zakonczy¢ zadanie
polegajace na zgromadzeniu trzech marsjanskich prébek. Poszukajcie innych ro-
zwigzan na spetnienie tych samych wymogoéw. Czy znalezliscie lepsze rozwigza-
nia poprzez zmiang konfiguracji robota lub modyfikacje programu, wedtug ktére-
go on dziatal?

Przetestujcie kazdy program i ztozony przez was model oraz obserwujcie wyniki
w trakcie jego pracy. Zapiszcie w zeszycie, ktére rozwigzanie dalo najlepsze rezu-
Itaty i dlaczego byto ono lepsze niz inne? (co zmieniliscie).

Po ukonczeniu tego etapu, zmodyfikujcie program, aby méc skorzystaé z kon-
soli i obszaru z wykresem w aplikacji FableBlockly. Jakie dane moga by¢ tam
wyswietlone? Czy zapisanie danych bytoby pomocne?

Zobaczcie, jaka jest dzisiaj pogoda

na Marsie. Udajcie sie na te strone:

https://mars.nasa.gov/mars2020/
weather/
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PRACA W GRUPIE

LABORATORIUM NASA
Otworzcie aplikacje ClassVR i wpiszcie na pasku wyszukiwania ,Inzynieria dla
Marsa”. Korzystajac z zestawu ClassVR udajcie sig do laboratorium NASA, gdzie
trwaja prace nad fazikiem marsjanskim. Stuchajcie uwaznie informaciji. Co zro-
bito na was najwieksze wrazenie?

01:42

03:03

(¢

Playing

* Engineering for Mars

Preview ClassView

Zmiencie program fazika, aby wyswietlat on réwniez dane w formie tekstowe;j.
Aby to zrobié¢, udajcie sig do sekcji Tryb Zaawansowany, do kategorii Tekst w
menu. Znajdziecie tutaj dwa polecenia. Uzywajcie kombinacji tych polecen za
kazdym razem, kiedy chcecie wyswietli¢ wiadomos¢ w konsoli.

Nasladuje ono komunikacje z ,bazg” i w ten sposoéb robot przekazuje wyniki
swoich dziatan, niezaleznie od tego, czy zakonczyt je pomysinie, czy tez nie.

[4 S o BaS - = . . |
print d Mission accomplished! i Mission accomplished! g

WNIOSKI NOWE BLOKI!

Pobieranie préobek z powierzchni innych ciat niebieskich nie jest niczym nowym.
Takie zadanie moze by¢ przeprowadzane autonomicznie lub za pomoca zdalnego
sterowania. Takie roboty wykorzystuje sig réwniez na Ziemi, gdzie dziatajg one
na trudno dostepnych obszarach lub terenach, ktére moga by¢ niebezpieczne dla
ludzi.

Wyposazenie takich robotéw moze by¢ bardzo zaawansowane. Potrafig one
wykrywac anomalie zwigzane z temperaturg i hatasem, obstugiwac¢ kran, otwier-
ac¢ drzwi czy tez i$¢ po schodach do goéry. Gdybyscie potrafili zbudowac¢ robota
pobierajacego probki z innej planety, jakie dodatkowe zadania chcielibyscie mu
wyznaczyé?

ah—ss

WASZ LAZIK NA MARSIE
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Nowe Funkcjonalnosci - Lekcja dwustopniowa

POZIOM: Sredniozaawansowany -

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE

CELE NAUCZANIA
® Zbudowanie modelu, ktéry ® Rozwigzywanie problemoéw, ktére
zapewnia nowe funkcjonalnosci moga pojawic sie w codziennych

sytuacjach.

Przeanalizujcie nastgpujacy program i powiedzcie, jaki jest wynik po jego wyko-
naniu.

Potgczcie modut ramienia z komputerem, napiszcie program i sprawdzcie swo-
je odpowiedzi.

repeat forever

i S Angle on the X axis is 4

do print

8 wait in sec. n

(5

1G;{e] @8 NIEKTORE ROBOTY NIE POSIADAJA KOL

Nie wszystkie roboty moga sig poruszac¢. Wiekszosc¢ z nich, tak naprawde, sied-
zi nieruchomo i wykonuje zadania w swoim najblizszym otoczeniu, przy ktérych
w ogole nie przemieszcza sie. Modut obrotowy moze réwniez dziata¢ bez kot. W
zestawie Fable kétka traktowane sa jako akcesoria. W trybie obrotowym z dwo-
ma motorami moga obracac sig inne komponenty i akcesoria. Ze wzgledu na to,
ze modut ramienia nie moze sig obracac, potagczenie go bezposrednio z motorem
modutu Obrotowego daje mu nowa funkcjonalnosé.

Prawie zawsze zadanie ma kilka mozliwych rozwigzan, zaréwno z puntu widzenia
oprogramowania, jak i wyboru wyposazenia. Wezmy jako przykfad dwie elektry-
czne maszyny. Szybko zauwazycie réznice w ich budowie i cechach technicznych,
jak i w funkcjonalnosci ich oprogramowania. Obie maszyny wypetniajg zadnia
zgodnie z ich przeznaczeniem, lecz posiadajg one rézne funkcje. To samo dotyczy
innego wyposazenia i podzespotéw. Oczywiscie istniejg optymalne, najlepiej do-
pasowane rozwigzania, ktére beda najlepsza kombinacja wielu czynnikdw, ta-
kich jak: koszt budowy, uzyte materiaty, czas uzytkowania produktu, cena. Czy
potraficie poda¢ inne aspekty, ktédre mozna zaliczy¢ do czynnikéw optymalizacji
wyposazenia? Pamiegtajcie, ze wasze rozwazania musicie rozpocza¢ od poznania
waszych potrzeb i wymagan dotyczacych danego produktu.

Po prawej stronie zobaczycie przyktad wykorzystania modutéw i komponentow
Fable do danego zadania - obracania modutu ramienia.

Powiedzcie, ktdra opcja jest najbardziej optymalna i postarajcie sie udowodnic,
dlaczego wasz wybdr jest najbardziej odpowiedni. Jaka jest gtéwna przyczyna,
dla ktérej jest to poprawna opcja w tej sytuac;ji¢

30 min.

PRACA W GRUPIE @

OPTYMALNE ROZWIAZANIE
To ¢wiczenie wykonacie w czteroosobowych grupach. Musicie zbudowaé robo-
ta, ktéry bedzie trzymat Srubokret i obracat nim w obie strony. Kontrola bedzie
przeprowadzana recznie, z poziomu klawiszy. Mozecie réwniez stworzy¢ srubke,
ktéra bedzie mozna dokrecic¢ i odkreci¢. Skorzystajcie z akcesoridow Fable, akce-
soriow stworzonych za pomocg druku 3D oraz materiatéw z dziatu Rekodzieto Ar-
tystyczne.
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Przedstawiamy tutaj pomyst na konstrukcje waszego robota. Jak juz wiecie z
poprzednich lekcji, mozemy znalez¢ r6zne rozwigzania dla danego zagadnienia.

Jakie sytuacje napotkaliscie na swojej drodze i jakie rozwigzania wyprobowalis-
cie¢ Czy konsultowaliscie sie z innymi druzynami i razem wybraliscie najlepsze ro-
zwiagzanie dla tego zadania? Porozmawiajcie o tym, jak dokonaliscie tego wyboru
i jakie korzysci niesie to optymalne rozwigzanie.

Przymocujcie stworzong $rubg do $ciany. Dodajcie kota do waszego robota i
napiszcie program, ktéry pozwoli robotowi przemiesci¢ sig, ustawi¢ w pozycji
przy $rubie i obracac srubg (zakrecac i odkrecad).

10 min.

PRACA W GRUPIE @

Zbudujcie ponizszy model. Zaprogramujcie maszyng, aby mogta porusza¢ sig
do przodu i do tytu. Czy potraficie réwniez sprawi¢, aby mogta skrecac?

DODATKOWE CWICZENIE

Do tego zadania dobierzcie sie w grupy sktadajace sie z trzech lub czterech
osob. Bedziecie potrzebowaé nastepujacych materiatéw: tektury, dwustronnej
tasmy klejacej, tasmy, kolorowych markerow / kredek, styropianowych pitek, lini-
jki, przedmiotéw wykonanych za pomocg druku 3D, modutéw i akcesoriow Fable
oraz telefonu.

Zbudujcie tekturowa rure (dlugosé¢ 1,5 metra), przez ktéra bedzie mogt sie prze-
miesci¢ modut Obrotowy. Nalezy zwréci¢ uwage na jej najmniejszg mozliwg $red-
nice! Wykonajcie stosowne pomiary matematyczne. Przyklejcie styropianowe
pitki w réoznych miejscach na $cianach wewnetrznych tej rury. Te styropianowe
pitki beda przedstawiac rozne materialy, ktére sg nanoszone we wnetrzu rury $cie-
kowej. Wasz robot ma za zadanie oczysci¢ z nich wnetrze rury.

Podczas konstrukcji waszego robota, pamigtajcie, ze bedziecie musieli prze-
prowadzi¢ go przez te rureg, a rowniez nakierowac jego ramie na pitki, ktére majg
zostac usuniete.

Sprébujcie przetransportowac ,usuniety materiat” na zewnatrz, poprzez drugi
koniec tej rury.

wiosk: I

Fakt, ze do danego problemu mozemy znalez¢ kilka rozwigzan jest bardzo dobra
informacja. Nawet w waszej klasie mogliscie zauwazy¢, ze w trakcie roku szkolne-
go przec¢wiczyliscie wiele opcji konstrukcyjnych, rozwiazan w programowaniu, a
nawet w podejsciu do niego. Proste rozwigzania sg zawsze najbardziej poszuki-
wane. Zawsze musimy na poczatek poznac i zdefiniowac nasze potrzeby. Jesli po-
trzebujemy szybkiej maszyny, nie bedziemy zwraca¢ uwagi na zbyt duze zuzycie
mocy. Jesli chcemy maszyne zuzywajgcg mato energii, nie otrzymamy zbyt moc-
nego samochodu. Oba wybory sg prawidlowe, poniewaz sg one powigzane z po-
trzebami uzytkownika.

ah—20

POMYSLY NA WYPOSAZENIE
ROBOTA W ODPOWIEDNIE
AKCESORIA

POMYSLY NA
SKONSTRUOWANIE RURY




Walka na kopie - CWICZENIA

Sredniozaawansowany -

POLE ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE
HISTORIA / NAUKIHUMANISTYCZNE

POZIOM:

CELE NAUCZANIA
® Koordynacja dziatan manualnych i
automatycznych w celu zrealizowania
powierzonych zadan.

® Zdalne sterowanie modutem rami-
enia poprzez inny modut ramienia.

KROK 1

W czasach pokoju w Sredniowieczu, rycerze trenowali takze w trakcie pub-
licznych przedstawien, ktore czesto byly organizowane przez samego kréla.
Te pokazy sktadaly sie z inscenizacji bitew pomiedzy dwoma grupami oraz z
konkurséw rozgrywanych pomigdzy dwoma uczestnikami. Takie wydarzenia byty
bardzo dobrze przygotowane i byly one réwniez wspaniatym sposobem na zad-
emonstrowanie broni, zbroi, koni bitewnych oraz flag i herbéw. Cieszyly sie one
duzym zainteresowaniem i byly ogladane przez wielu widzéw.

Jedna z najbardziej spektakularnych konkurencji byta konna walka na kopie,
gdzie rycerze wspotzawodniczyli w pokazowych pojedynkach. Do zadan w tej
konkurencji mozna zaliczyé: rzucanie wiécznia, ciecie dyn lub melonéw mieczem,
zrzucanie przeciwnika z siodta z wykorzystaniem kopii.

10 min.

PRACA W GRUPIE

WYPOSAZENIE DLA RYCERZA

Wykorzystajcie modut Obrotowy oraz jeden lub dwa moduty ramienia, a takze
inne wybrane przez was obiekty, w celu stworzenia kopii rycerskiej. Kota umozli-
wig mu poruszanie sie, a modut ramienia pozwoli mu dzierzy¢ kopie. Inny modut
bedzie kontrolowat tarcze. Wasz rycerz bedzie uczestnikiem walki na kopie. Wyko-
rzystujac materialy z kacika z Rzemiostem Artystycznym, stwérzcie stroj i tarcze
dla waszego rycerza. Zbudujcie kopig o dtugosci 20 centymetréw i dotaczcie jg do
robotycznego ramienia.

POMYSLY KONSTRUKCYJNE

Harnois complet
du XVe siécle

Rycerz - honorowy tytut nadawany
osobie nalezacej do rycerskiego,
Swieckiego lub religijnego zakonu.
Zdjecie: Wikipedia

CZY WIEDZIELISCIE?

Wieki Srednie, lub epoka Srednio-
wiecza to okres pomiedzy Antykiem
i Renesansem. Wieki Srednie moz-
na podzieli¢ na trzy okresy: wczesne
Sredniowiecze, dojrzate Srednio-
wiecze i pézne Sredniowiecze. Za
poczatek Sredniowiecza uwaza sie
V wiek, a koniec epoki datuje sie na
wiek XV. Ta epoka rozpoczeta sie
wraz z upadkiem Cesarstwa Zach-
odniorzymskiego (476 rok) i char-
akteryzowato ja wiele zmian spotec-
znych i politycznych.

LEKCJA 36
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Robotics
5 min.

PRACA W GRUPIE

Wykorzystujac akcesoria Fable oraz materiaty z kacika z Rzemiostem Artystycz-
nym, zbudujcie wasza trase do walki na kopie. Ponizej znajdziecie jej warunki
techniczne. Mozecie ozdobi¢ trase flagami lub innymi elementami, ktére uznacie
za ciekawe i odpowiednie dla tego rodzaju wydarzenia.

® Ogrodzenie rozdzielajgce obszar turniejowy - jest ono zaprojektowane, aby
rycerze nie wkraczali na obszar przeciwnika. Ogrodzenie powinrweé maksy-
malnie 10 centymetrow wysokosci. — /

® Dtugos¢ trasy - co najmniej 2 metry.

Ogrodzenie rozdzielajace obszar turniejowy

10 min.

CWICZENIE

Dlugosé trasy: 2m

v

&
<

KOD RYCERSKI

tworzcie aplikacje FableBlockly i napiszcie program, ktéry bedzie spetniat nas-
tepujace wymagania:

® Rycerz rozpoczyna trase na linii startu poprzez nacisniecie klawisza, porusza
sie tylko naprzéd z maksymalng predkoscia i zatrzymuje sie na mecie.

® Wibécznia jest kontrolowana manualnie z klawiatury numerycznej. Do
tego mozecie skorzysta¢ z odczytu kata dla modutu ramienia, a nawet réznych
modutéw. Znajdziemy tu kilka obejs$¢, nalezy wiec je przetestowac i wybraé to,
ktore jest odpowiednie dla waszej strategii.

20 min.
CWICZENIE
WALKA NA KOPIE

PROBA 1

Nalezy umocowa¢ styropianowa pitke na
$rodku ogrodzenia rozdzielajacego obszar
turniejowy, a nastepnie, tak manewrowac
waszym robotem, aby zrzuci¢ te pitke w
trakcie mijania jej. Powtérzcie to wyzwanie
trzy razy i ocencie kazdego rycerza.

PROBA 2

Przymocujcie styropianowg pitke do
gtowy rycerza za pomoca plasteliny. Uzy-
jecie tej samej metody umocowania jej i
tej samejilosci plasteliny. Kontrolujcie ryc-
erzy tak, aby oni w trakcie mijania sie zrzu-
cali pitke z gtowy przeciwnika. Powtorzcie
to zadanie kilka razy i zapiszcie wyniki.

PROBA 3

Na $rodku ogrodzenia nalezy umiesci¢ okrgg. Poprowadzcie swojego rycerza
tak, aby ten umiescit kopie w Srodku okregu. Powtdrzcie to zadanie trzy razy i
zapiszcie wyniki kazdego rycerza.

DODATKOWE CWICZENIE

Jest co$, co sprawi, ze to zadanie bedzie jeszcze ciekawsze. Mozecie kon-
trolowa¢ modut ramienia za pomocg innego modutu ramienia, bez korzystania z
kontroli poprzez klawiature. Otworzcie aplikacje FableBlockly i udajcie sie do kat-
egorii Podazaj za liderem w jej menu.

AV 1[e 251 (B ROBOTYKA | PROGRAMOWANIE

Zauwazyliscie juz w trakcie tego kursu, ze robotyka nie dotyczy tylko robotow,
lecz jest to wielodyscyplinarny dziedzina, ktéra zawiera w sobie elementy projek-
towania i technik konstrukcyjnych przeznaczonych dla komputeréw i systeméw
mechanicznych , ktérych dziatania majg wptyw na otoczenie. Zawody przysztosci
wymagaja posiadania umiejgtnosci technicznych, niezaleznie od tego, czy wybi-
erzecie zawod architekta, malarza, prawnika czy tez inzyniera. Dlatego tak wazne
jest, abyscie zrozumieli zasady dziatania obiektow w waszym otoczeniu i zawsze
prébowali je ulepszad.

92

CZY WIEDZIELISCIE?

Wilécznia to stara odmiana broni,
ktora sklada sie z drzewca (drewnia-
na rekojesd) i grotu (metalowe, spic-
zaste zakonczenie). Jest ona rodza-
jem broni miotajace;j.

@ New project

E-motions

Fable hello

Podgzaj za liderem

Motion detector

Quadruped

Save to log

Stoplight

Viewing acceleration




