TYTUL SCENARIUSZA: Pierwsze koty za ptoty — wprawienie w ruch
zaprogramowanego robota.

Czas realizacji: 2-3 godziny lekcyjne
Autorzy: Barbara Winkler, Karolina Wojciechowska, Jakub Grochowski
Metoda:

- jako wprowadzenie do tematu: programowanie bez komputera (computer
science unplugged);

- programowanie z komputerem.

Narzedzia i zasoby:
- tablica interaktywna;
- zestawy LEGO NXT MINDSTORMS;

- laptopy/komputery osobiste

Poziom nauczania:

szkota podstawowa — klasy IV-VI

Cele nauczania, umiejetnosci i kompetencje:

Uczen:

- rozrdéznia elementy zestawu LEGO NXT MINDSTORMS;

- taczy elementy zgodnie z instrukcjg;

- postuguje sie podstawowymi poleceniami oprogramowania;

- wykorzystuje poznane reguty do wprawienia robota w okreslony ruch;

- zgodnie i twérczo wspotpracuje w zespole;



- rozwija myslenie komputacyjne;

- tworzy algorytmy;
- rozwija zainteresowania myslg techniczng;

- uczy sie cierpliwosci i doktadnosci.

Aktywnosci:

1. Uczniowie znajg definicje programowania.
2. Uczniowie konstruujg robota, podajg przyktady jego zastosowania.

3. Uczniowie wspotpracuja w zespole, rozwigzuja napotkane problemy
wymieniajgc sie uwagami przy tworzeniu regut wprawiajgcych robota w

okres$lony ruch.

Przebieg zajec:
1. Wstep do zajeé¢ — nauczyciel przedstawia cele zaje¢ w jezyku ucznia.

Nauczyciel pyta ucznidw czy wiedzg co to jest programowanie, kim jest
programista. Uczniowie metodg mapy mysli tworzg definicje programowania.

2. Kazda grupa ucznidw otrzymuje zestaw LEGO NXT MINDSTORMS w celu
ztozenia robota wedtug podanej instrukgji.

Uczniowie majg mozliwos¢ wyboru, jakiego robota stworzg. Samodzielnie
wybierajg stopien trudnosci swojej pracy.

3. Przy uzyciu tablicy interaktywnej nauczyciel zapoznaje ucznidw ze
zbudowanym robotem zwracajgc ich uwage na rodzaje sensoréw
odpowiadajgcych za poruszanie sie maszyny. Za pomocg krotkich
filméw/slajddw nauczyciel wyjasnia dziatanie i tworzenie podstawowych
regut/skryptéw w celu wprawiania robota w podstawowe ruchy: do przodu, w
lewo, w prawo (z wykorzystaniem sensora Swiatta i ultrasonicznego).

4. Uczniowie tworzg na komputerach odpowiednie algorytmy, ktére nastepnie
instalujg robotom i sprawdzajg ich prawidtowos¢ w praktyce. Grupy dzieci mogg



wymieniac sie informacjami i stuzyé sobie pomoca. Uczniowie modyfikujg swoje
pomysty tak dtugo, az dojda do rozwigzania.

5. Po utworzeniu prawidtowych regut/skryptdw przez wszystkie zespoty,
nauczyciel demonstruje algorytm umozliwiajgcy poruszanie sie pojazdu miedzy
wyznaczonymi liniami oraz po nich z wykorzystaniem sensora swiatta.

6. Uczniowie ponownie tworzg na komputerach reguty/skrypty, ktére nastepnie
instalujg robotom i sprawdzajg ich prawidtowos$é w praktyce. Grupy dzieci mogg
wymieniac sie informacjami i stuzy¢ sobie pomoca.

7. Ostatnim zadaniem ucznidw jest zaprogramowanie robota tak, by zataczat
kragg i poruszat sie po torze w ksztatcie litery "s". Nauczyciel demonstruje
uczniom mozliwosci wykorzystania poznanych algorytmow oraz mozliwosc¢ ich
modyfikacji.

8. Uczniowie wykonujg zadanie wymieniajgc sie pomystami z innymi grupami.
Rozstrzygajgc problem testujg rézne koncepcje i rozwigzania.



