Kamilla Stefariska Szkota Podstawowa im. Jozefa Kulli w Makoszycach

Budowa i programowanie robota
sterowanego learn:bitem w oparciu o mikrokontroler micro:bit

Grupa docelowa: uczniowie klas 7—8 SP

Liczba zajec: 8-10 x 45 min

Forma pracy: projektowa

Zakres podstawy programowej: informatyka, technika, fizyka

Cele ogolne:

Rozwijanie kompetencji STEAM, czyli integracja nauki, technologii, inzynierii, sztuki i matematyki.
Nauka programowania w edytorze MakeCode oraz edytorze Python (MicroPython) na
mikrokontrolerach micro:bit.

Poznanie dziatania i zastosowanie elementow elektroniki, takich jak serwomechanizmy, diody LED,
czujniki $wiatta i temperatury.

Integracja sztucznej inteligencji (Al) z mikrokontrolerami poprzez wykorzystanie Teachable
Machine.

Rozwijanie umiejetnosci pracy zespotowej, kreatywnego myslenia i rozwigzywania problemow.

Cele szczegétowe:

Praktyczne zastosowanie diod wyswietlacza mikrokontrolera.

Programowanie wyswietlacza LED.

Programowanie reakcji przyciskdw do wykonywania konkretnych polecen.

Umiejetnosc¢ sterowania serwomechanizmami.

Zrozumienie dziatania potencjometru oraz praktyczne zastosowania.

Programowanie i sterowanie diodami LED.

Wykorzystanie czujnikdw mikrokontrolera do interakcji z otoczeniem.

Tworzenie systemu komunikacji radiowej miedzy micro:bitami.

Wykorzystanie modelu Al do sterowania gestami poprzez aplikacje Teachable Micro:Bit App.

Metody pracy:

Praca zespofowa: uczniowie pracujg w grupach 4-6 osobowych.

Eksperymenty i testy: sprawdzanie poprawnosci dziatania kodu i mechaniki konstrukgji.
Dyskusja i prezentacja: uczniowie dzielg sie swoimi doswiadczeniami i przedstawiajg gotowe
roboty.

Materialy i narzedzia:

Materiaty edukacyjne: microbit.org, kurs Learn:bit Arcade

Elektronika: learn:bity, micro:bity, przewody, serwomechanizmy, diody
Narzedzia programistyczne: edytor MakeCode lub Python

Materiaty konstrukcyjne: kartony, nozyczki, kleje, tasmy, patyczki, drut itp.
Al: Teachable Machine i aplikacja Teachable Micro:Bit App.

Komputer, telefon, tablet
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Efekty korncowe:

e Kazdy zespdt zaprogramuje i skonstruuje dziatajgcego robota opartego na learn:bicie i
mikrokontrolerze micro:bit.

e Uczniowie zaprezentujg swoja prace zespotowo, omawiajac proces budowy i kodowanie.

e Kazdy uczen zdobywa doswiadczenie zaréwno w programowaniu, jak i w projektowaniu
konstrukcji, a praca zespotowa staje sie kluczowym elementem sukcesu.

e Elastycznosc podejscia — prezentowane scenariusze zajec sg jedynie sugestig, ktéra koncentruje sie
przede wszystkim na stronie programistycznej projektu. Mozna je dowolnie modyfikowac,
dostosowujgc do mozliwosci grupy oraz stopnia zaawansowania uczniéw.

e Zréwnowazony podziat rél i praca zespotowa — celem zajec jest zapoznanie kazdego ucznia z
podstawami programowania micro:bita, jednak trudniejsze zagadnienia sg przeznaczone dla
zespotu programistycznego. W tym czasie uczniowie zajmujgcy sie konstrukcjag mogg modyfikowac
rozwigzania techniczne robota.

e Interdyscyplinarno$¢ — zajecia faczg elementy informatyki, techniki i fizyki, angazujac uczniéw w
projektowanie, budowe i kodowanie. Dyskusja miedzy zespotami jest kluczowa, by zapewnié
skuteczne dziatanie robota.

e Eksperymentowanie i adaptacja — w trakcie realizacji projektu moga pojawic sie nowe pomysty na
rozbudowe robota, ulepszenie jego funkcji, czy optymalizacje kodu. Wskazane jest by uczniowie
testowali rézne rozwigzania i wspdlnie analizowali osiggane efekty.

Lekcja 1: Wprowadzenie do projektu i planowanie pracy

Cele lekgji:

e Zapoznanie uczniow z celem projektu — wyjasnienie, jakie kompetencje STEAM bedg rozwijane w trakcie
budowy robota.

e Analiza dziatania robota — omoéwienie kluczowych mechanizmoéw dziatania.

e Podziat na zespoty — wstepne przypisanie rél i odpowiedzialnosci w grupach.

e Planowanie projektu — ustalenie harmonogramu i stworzenie wstepnego szkicu konstrukcji robota.

Materiaty:

e komputer lub telefon

tablica, kartki, markery

przyktadowe komponenty: learn:bit, micro:bit, serwa, diody LED
instrukcje projektowe i harmonogram

Uwagi metodyczne:

e Interdyscyplinarnosc: lekcja tagczy elementy informatyki, fizyki i techniki.
e Aktywnosc zespofowa: uczniowie pracujg w grupach, co rozwija umiejetno$¢ wspodtpracy.
e Praktyka: uczniowie nie tylko stuchajg, ale od razu projektujg i planujg prace.

Przebieg lekgji:

1. Wstep (10 min) — zapoznanie z projektem
Nauczyciel prezentuje temat projektu: ,,Budujemy robota w oparciu o learn:tita i micro:bita”.
Prezentacja przyktadowych projektow (3—5 min).
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Krétka rozmowa kierowana:
e Co bedzie robit nasz robot?
e Czym dysponujemy?
e Jakie technologie wykorzystamy?
e Jak go zbudujemy?

2. Oméwienie elementéw robota (15 min) — analiza posiadanego sprzetu i technologii, jaka dysponujemy
Prezentacja i oméwienie komponentéw mozliwych do wykorzystania w projekcie:
e learn:bit — ptytka - ,,pad” wspierajacy dziatanie mikrokontrolera, wyposazony w diody LED,
potencjometr, dodatkowe przyciski, wyswietlacz LCD
e micro:bit — mikrokontroler sterujgcy funkcjami robota, wyposazony w czujniki Swiatta, temperatury,
akcelerometr, gtosnik
e serwomechanizmy —mechanizmy sterujgce ruchem
e Al (Teachable Machine) — model sztucznej inteligencji, ktéry mozna wykorzysta¢ do sterowania
Dyskusja zespotowa:
e Jakie funkcje powinien mie¢ nasz robot?
e Jakie technologie mogg by¢ dla nas wyzwaniem?

3. Tworzenie zespotow (5 min) — podziat rél
Podziat uczniéw na zespoty 4—6 osobowe.
Kazda grupa wybiera osoby odpowiedzialne za programowanie oraz osoby odpowiedzialne za konstrukcje
Wstepne omdwienie obowigzkéw kazdej osoby w grupie:
e sterowanie serwomechanizmami odpowiedzialnymi za ruch
e programowanie efektéw swietlnych i muzycznych
e zadania dotyczace komunikacji radiowej i sterowania modelem Al
e konstrukcja robota

4. Planowanie projektu (15 min) — pierwsze szkice konstrukcyjne i harmonogram dziatan
Uczniowie na kartkach szkicuja wstepny wyglad robota, uwzgledniajac:
e materiaty i wszelkie pomysty konstrukcyjne w tym przede wszystkim mechanizmy ruchu
e miejsca na podzespoty (learn:bity, micro:bit, diody LED, serwa) i schematy mozliwych potgczen
Tworzenie harmonogramu:
e Ustalanie kolejnosci prac
e Kazdy zespot tworzy liste materiatéw, ktére bedg potrzebne do budowy robota (np. rodzaje
kartonu, przewody, diody LED).

5. Podsumowanie lekcji (5min):
Kazda grupa prezentuje swoje wstepne koncepcje i omawia wyzwania, ktdre mogg sie pojawi¢ podczas
realizacji projektu.

Lekcja 2: Budowa konstrukcji robota z kartonu

Cele lekcji:

e Budowa korpusu robota z materiatéw recyklingowych, rozwijanie umiejetnosci technicznych.

e Uwzglednienie miejsc na podzespoty, przygotowanie konstrukcji do integracji elektroniki.

e Zastosowanie zasad projektowania mechanicznego — stabilna konstrukcja i mozliwo$¢ ruchu wybranych
elementdw.

e Rozwijanie umiejetnosci manualnych i kreatywnosci poprzez tworzenie wiasnych modeli.
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Materiaty:

e Kartony réznej wielkosci do budowy korpusu.

o Nozyczki, kleje, tasmy klejace (w tym tasma izolacyjna).

e Patyczki, gumki recepturki, druciki do wzmocnienia konstrukcji i mechanizméw ruchomych.
e  Markery, linijki do rysowania i oznaczania miejsc montazu.

Uwagi metodyczne:

e  Praca zespotowa: uczniowie wspoétpracujg nad projektowaniem i montazem robota.

o Kreatywnosc i eksperymentowanie: zachecenie do testowania réznych mechanizméw ruchu.

e Rozwdj umiejetnosci technicznych: lekcja tgczy elementy inzynierii mechanicznej z podstawami elektroniki.
e Bezpieczeristwo: uczniowie uczg sie odpowiedniego uzywania narzedzi i stabilnego konstruowania modeli.

Przebieg lekcji:

1. Omdwienie zasad pracy z narzedziami (5 min) — bezpieczeristwo i technika
Nauczyciel przypomina zasady BHP.
Krotka dyskusja na temat technik wykonania robotéw:
e Jak wzmacnia¢ konstrukcje, aby byta stabilna?
e Jakie techniki zastosowa¢ do tworzenia ruchomych czesci?

2. Projektowanie konstrukcji robota (15 min) — szkicowanie i przygotowanie elementéw
Uczniowie projektujg wtasny model robota:
e szkicujg na kartonie ksztatt robota i jego poszczegdlnych elementéw
e okreslajg mechanizmy ruchu
Dyskusja zespotowa:
e Jak zapewni¢ stabilnos¢ catej konstrukcji?
e Jakie dodatkowe elementy mogg poprawié wyglad lub funkcjonalno$¢ robota?

3. Wycinanie i montaz podstawowego szkieletu robota (20 min) — praktyczne dziatania
Uczniowie wycinajg z kartonu elementy konstrukcyjne.
taczenie elementow:
e montaz szkieletu przy uzyciu kleju na gorgco, tasmy klejgcej, gumek, czy drucikéw
e tworzenie prototypéw mechanizméw ruchomych
e wyznaczanie miejsca na podzespoty elektroniczne (learn:bit, micro:bit, serwa, diody LED).
Sprawdzanie stabilnosci i poprawnosci budowy.

4. Podsumowanie lekcji (5 min) — wnioski i propozycje ulepszen
Dyskusja:
e (Czy konstrukcja jest stabilna? Czy wymaga dodatkowych wzmocnien?
e Jakie elementy trzeba poprawic¢ przed montazem elektroniki?
Uczniowie przygotowuja liste poprawek i modyfikacji.

Lekcja 3: Wprowadzenie do micro:bitow i sterowanie serwem

Cele lekcji:

e Zapoznanie uczniow ze srodowiskiem programowania micro:bit (MakeCode lub edytor Python).
e Nauka sterowania serwomechanizmem.

e  Praktyczne zastosowanie serwa w konstrukcji robota.

e Rozwijanie umiejetnosci programowania i analizy pofaczen elektronicznych.
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Materiaty:

e micro:bity i komputery z dostepem do edytora MakeCode lub Python.
e serwomechanizmy

e przewody krokodylkowe (czerwony, czarny i sygnatowy)

baterie i modut zasilania do micro:bita

kartony i elementy montazowe do przymocowania serwa

Uwagi metodyczne:

e  Praktyka: uczniowie przektadajg zdobytg wiedze programistyczng na realne dziatanie urzadzenia
e Praca zespotowa: kazda grupa odpowiada za cze$¢ zadania, sukces jest ich wspdlnym dzietem
e Eksperymentowanie: uczniowie w praktyce testujg dziatanie serwomechanizméw

Przebieg lekcji:

1. Wprowadzenie do micro:bita (10 min) — teoria
Nauczyciel prezentuje micro:bit jako mikrokontroler do sterowania elektronika.
Omowienie jego podstawowych elementéw:
e wyswietlacz diodowy
e przyciskiAiB
e piny wejscia/wyjscia (np. PO, P1, P2)
Cwiczenie: Uczniowie piszg prosty program, w ktérym micro:bit wyéwietli ikone na wyséwietlaczu diodowym
po nacisnieciu przycisku A/B.

2. Podtqczenie serwomechanizmu (10 min) — praktyka
Omdéwienie dziatania serwa:
e Serwomechanizm obraca sie o okreslony kat (np. 0°-180°).
e Sygnat sterujgcy wysytany z micro:bita okresla jego pozycje.
Podtaczenie przewodéw:
e (Czerwony przewdd - podigczony do VCC (zasilanie 3V).
e Czarny przewdd - podtgczony do GND (masa).
e Przewdd sygnatowy - podtaczony do pinu PO
Uwaga: Warto zwrdci¢ uwage na odpowiednie zasilanie mikrokontrolera z podfgczonym
serwomechanizmem!

3. Napisanie programu sterujgcego serwem (10 min) — kodowanie
Oméwienie kodu sterowania:
e wcisniecie A powoduje ruch serwa do gory.
e wcisniecie B powoduje ruch serwa w dét.
Uczniowie tworzg kod programu w edytorze MakeCode lub Python.

4. Testowanie serwa (10 min) — wstepny montaz i testowanie dziatania serwa w praktyce
Uczniowie montujg serwo do elementéw testowych.
Sprawdzajg, czy serwo poprawnie reaguje?
Uczniowie montujg serwo do robota.
Sprawdzajg, czy serwo poprawnie reaguje?
Jesli wystepujg problemy, wprowadzajg zmiany w regulacji serwa lub testowanej konstrukgji.

5. Podsumowanie lekcji (5 min) — refleksja i pytania
Dyskusja grupowa:
e (Czy sterowanie dziata poprawnie?
e Co nalezy poprawic?
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Lekcja 4: Obstuga potencjometru i odtwarzanie muzyki

Cele lekgji:

e Zapoznanie uczniow z funkcjami muzycznymi micro:bita — nauka generowania dzwieku

e Programowanie prostych motywéw muzycznych

e Programowanie potencjometru i jego praktyczne zastosowanie — sterowanie intensywnoscia,
czestotliwoscig dzwieku

e Dodanie funkcji aktywowanej potrzg$nieciem pada — interaktywnos¢ sterowania.

Materiaty:

e |earn:bity, micro:bity i komputery z dostepem do edytora MakeCode lub Python
baterie i modut zasilania do micro:bita

e potencjometr (opcjonalnie)

e przewody krokodylkowe

gtosniki/stuchawki

Uwagi metodyczne:

e Interdyscyplinarnosc: zastosowanie fizyki i zagadnien zwigzanych z dZzwiekiem przy programowaniu muzyki
e Kreatywnosc: uczniowie mogg eksperymentowac z réznymi efektami dzwiekowymi
e Praktyka: pofaczenie elektroniki z programowaniem

Przebieg lekcji:

1. Wprowadzenie do funkcji muzycznych micro:bita (10 min) — teoria
Nauczyciel wyjasnia, ze micro:bit moze generowa¢ dzwiek poprzez wbudowany gtosniczek lub podtgczone
urzadzenie zewnetrzne.
Omowienie podstawowych funkcji muzycznych:
e odtwarzanie pojedynczych nut
e programowanie sekwencji melodii
e regulacja intensywnosci i tempa utworu
Krotka demonstracja: nauczyciel pokazuje prosty motyw muzyczny na micro:bicie
Omowienie sposobu podtgczenia gtosnika lub stuchawek:
Podtaczenie przewodow:
e czarny przewdd - podtgczony do GND (masa) — gdérna czesé wtyczki stuchawkowej
e przewdd sygnatowy - podigczony do pinu PO — koAcdwka wtyczki stuchawkowej

2. Programowanie prostego motywu muzycznego (10 min) — kodowanie
Podtaczenie gtosnika/stuchawek
Oméwienie kodu sterowania:
e wcisniecie A odtwarza motyw DADADADUM
e wecisniecie B odtwarza samodzielnie skomponowana muzyke
e potrzasniecie odtwarza dzwiek o zadanej czestotliwosci
Uczniowie tworzg kod programu w edytorze MakeCode lub Python.

3. Sterowanie potencjometrem (5 min) — teoria
Nauczyciel kré6tko omawia zagadnienia zwigzane z potencjometrem:
e zakresijego sposoby skalowania
e mozliwosci podtgczenia
e metody odczytu, zapisu wskazan
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4. Sterowanie potencjometrem (15 min) — kodowanie
Oméwienie kodu sterowania:
e skalowanie zakresu potencjometru na zakres czestotliwosci lub gtosno$¢ dzwieku
e zmiana potozenia potencjometru zmienia czestotliwosci lub gtosno$¢ odtwarzanego dzwieku
Uczniowie tworzg kod programu w edytorze MakeCode lub Python.

5. Podsumowanie lekcji (5 min) — wnioski i pytania
e Jakie inne interaktywne elementy mozna dodaé do systemu sterowania muzykga?
e Czy muzyka moze by¢ wykorzystana w naszym projekcie?
e Gdzie mozna uzy¢ potencjometru?

Lekcja 5: Obstuga wyswietlacza diodowego micro:bita,
sterowanie diodami LED i efekty Swietlne

Cele lekgji:

e Tworzenie efektow $wietlnych na wbudowanym wyswietlaczu micro:bita

e Sterowanie diodami micro:bita

e Zapoznanie uczniow z dziataniem diod LED i ich programowaniem

e Poznanie sposobu mieszania barw RGB.

e Tworzenie efektéw Swietlnych w reakcji na interakcje uzytkownika.

e Integracja diod LED z kodem micro:bita i zastosowanie w konstrukcji robota.

Materiaty:

e learn:bity, micro:bity i komputery z dostepem do edytora MakeCode lub Python
e diody LED

e baterie i modut zasilania do micro:bita

e kartony i elementy montazowe do mocowania diod

Uwagi metodyczne:

e Fksperymentowanie: uczniowie w praktyce testujg efekty swietlne
e Praktyka: pofaczenie elektroniki z programowaniem
e Interaktywnosc: mozliwo$¢ dynamicznej regulacji $wiatfa i animacji.

Przebieg lekgji:

1. Wprowadzenie wyswietlacz diodowy (5 min) — zasada dziatania matrycy micro:bita
Nauczyciel omawia budowe wyswietlacza i mozliwosci jego zaprogramowania:
e wspodirzedne diod
e funkcje sterowania diodami, ich jasnoscig i czasem wyswietlania
Krétka demonstracja: nauczyciel pokazuje przyktadowa animacje na micro:bicie

2. Programowanie sterowania wyswietlaczem micro:bita (10 min) — kodowanie
Omowienie kodu:
e uruchomienie rozszerzenia biblioteki neopixel
e potrzaséniecie zapala zaprogramowane diody
e przyciski A/B regulacja jasnosci 0-9
Uczniowie tworzg kod programu w edytorze MakeCode lub Python.
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3. Zasady dziatania diod LED (10 min) — teoria
Nauczyciel omawia zagadnienia zwigzane z diodami LED:
e sposoby mieszania koloréw RGB — czerwony, zielony, niebieski
e funkcje sterowania diodami LED — ich kolorami, jasnoscia
Krétka demonstracja: nauczyciel pokazuje przyktadowg animacje swietlng

4. Programowanie sterowania diodami (10 min) — kodowanie
Omowienie kodu:
e nacisniecie przycisku A — zapala diody LED
e nacisniecie przycisku B — gasi diody LED
e potrzasniecie —zmienia kolor diod
e (*) regulacja jasnosci diody poprzez potencjometr
Uczniowie tworzg kod programu w edytorze MakeCode lub Python.

5. Testowanie diod (5 min) — wstepny montaz i testowanie dziatania diod w praktyce
Uczniowie montujg diody do robota.
e Sprawdzajg, czy diody reagujg poprawnie?
Jesli wystepujg problemy, wprowadzajg zmiany efektéw lub modyfikacje testowanej konstrukcji.

6. Podsumowanie lekcji (5 min) — wnioski i propozycje ulepszen
e Jakie animacje, efekty $wietlne bedg nam potrzebne?

Lekcja 6: Akcelerometr i czujniki
Cele lekgji:

e Obstuga czujnikéw dzwieku, temperatury i Swiatta — odczyt i interpretacja danych z otoczenia
e Wykorzystanie akcelerometru — robot reaguje na ruch i potrzasniecie
e Efekty wizualne i dzwiekowe przy wykorzystaniu czujnikow

Materiaty:

e micro:bity i komputery z dostepem do edytora MakeCode lub Python
e baterie i modut zasilania do micro:bita

Uwagi metodyczne:

e Interaktywnosc¢: robot reaguje na ruch, dzwiek, $wiatto, temperature
e Interpretacja i praktyka: uczniowie uczg sie, jak interpretowac i wykorzystaé dane zebrane przez
mikrokontroler

Przebieg lekgji:

1. Omowienie czujnikow wbudowanych w microbita (10 min) - teoria

Nauczyciel omawia mozliwosci interakcji mikrokontrolera z otoczeniem:

e akcelerometr —wykrywa ruch, przechylenie i potrzgsniecie micro:bita - moze by¢ uzywany do

sterowania gestami.
czujnik temperatury — mierzy temperature otoczenia
czujnik $wiatta — wykorzystuje diody na wyswietlaczu do pomiaru natezenia Swiatfa w otoczeniu
mikrofon — mierzy natezenie dZzwieku w otoczeniu
kompas (magnetometr) — wykrywa pole magnetyczne i pozwala okresli¢ kierunek, w ktérym
zwrocony jest micro:bit
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2. Obstuga czujnikdw temperatury i swiatta (15 min) — odczyt danych
Oméwienie kodu:
e nacisniecie przycisku A — wyswietla temperature
e nacisniecie przycisku B — wyswietla natezenie $wiatfa
UWAGA! Warto zadba¢ o to, by w czasie pomiaru diody na wyswietlaczu byly wytgczone.
e dotkniecie logo — wyswietla natezenie dzwieku otocznia
Uczniowie tworzg kod programu w edytorze MakeCode lub Python.

3. Wykorzystanie akcelerometru (15 min) — reakcja na ruch

Nauczyciel przypomina dziatanie akcelerometru
e pozwala wykrywac ruch, potrzasniecie i przechylenie
e omawia zakres danych przechytu

Omowienie kodu:
e przechylenie mikrokontrolera sygnalizowane jest na wyswietlaczu strzatka zgodna z kierunkiem

wychylenia
Uczniowie tworzg kod programu w edytorze MakeCode lub Python.

4. Podsumowanie lekcji (5 min) — wnioski i propozycje ulepszen
e Jakie czujniki mozna wykorzysta¢ w naszym robocie?
e Jak rozszerzy¢ interakcje? Czy czujniki mozna wykorzystac¢ do sterowania robotem?

Lekcja 7: Obstuga wyswietlacza LED

Cele lekgji:

e Zapoznanie ucznidow z zasadami dziatania wyswietlacza LCD

e Nauka sterowania wyswietlaczem LCD — wys$wietlanie tekstu, liczb i dynamicznych komunikatéw.

e Programowanie interakcji z uzytkownikiem — zmiana wyswietlanych tresci na podstawie przyciskdw lub
czujnikow.

e  Praktyczne zastosowanie wyswietlacza w projekcie edukacyjnym — wizualizowanie komunikatéw i danych.

Materiaty:

e |earn:bit i micro:bity

e baterie i modut zasilania do micro:bita

e komputer z dostepem do edytora MakeCode lub Python
e prototyp robota

Uwagi metodyczne:

e Fksperymentowanie: uczniowie w praktyce testujg sterowanie wyswietlaczem LCD.
e Interaktywnosc¢: mozliwosé dynamicznej regulacji wyswietlanych komunikatéw.
e logiczne myslenie: uczniowie analizujg i projektujg interakcje miedzy uzytkownikiem, a mikrokontrolerem

Przebieg lekcji:

1. Wprowadzenie do wyswietlacza LCD (10 min) — teoria
Nauczyciel omawia budowe i funkcje wyswietlacza LCD - matryca znakdw:
e 2rzedy po 16 znakdéw
e kazdy wyswietlany jest na siatce 5 x 8 pikseli
e mozna wyswietlac tekst, liczby, symbole oraz wtasne projekty
Demonstracja dziatania wyswietlacza: nauczyciel pokazuje przyktadowe komunikaty i animacje na LCD.
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2. Programowanie sterowania wyswietlaczem LCD (15 min) — kodowanie
Oméwienie kodu:
e uruchomienie rozszerzenia biblioteki LCD
e wyswietlenie komunikatu tekstowego w pierwszym rzedzie
o wyswietlenie komunikatu ,obrazkowego” stworzonego przez uzytkownika
Mozna zmieniaé pozycje tekstu, podajgc inne wartosci x, y.
Uczniowie tworzg kod programu w edytorze MakeCode lub Python.

Omowienie kodu:
e  Przycisk A —wyswietla komunikat
e Przycisk B — czysci ekran
Uczniowie modyfikujg kod programu w edytorze MakeCode lub Python.

3. Tworzenie dynamicznych komunikatéw na LCD (15 min) — programowanie animacji
Omoéwienie kodu:
e wykorzystanie akcelerometru lub potencjometru do sterowania obiektem na wyswietlaczu LCD
Uczniowie tworzg kod programu w edytorze MakeCode lub Python.

4. Podsumowanie lekcji (5 min) — wnioski i propozycje ulepszen
e Gdzie mozna wykorzysta¢ wyswietlacz LCD w naszym projekcie robota i jak go zamontowac?
e Jakie komunikaty mogg wspomdc interakcje uzytkownika z robotem?
e Jak mozna dynamicznie sterowaé wyswietlaczem?

Lekcja 8: taczenie micro:bitéw radiowo

Cele lekgji:

e Zapoznanie uczniow z komunikacjg radiowg w micro:bicie — przesytanie danych miedzy urzadzeniami.
e Konfiguracja kanatéw radiowych — ustawienie parametrow transmisji.
e Programowanie przesyfania komend — sterowanie robotem za pomocg sygnatéw radiowych.

Materiaty:

e micro:bity i komputery z dostepem do edytora MakeCode lub Python
e baterie i modut zasilania do micro:bita

Uwagi metodyczne:

e Praca zespofowa: wspotpraca w grupach 3—4 osobowych pozwala na rozdzielenie zadan.

e Logiczne myslenie: uczniowie analizujg sposéb dziatania systemu radiowego, uczac sie, jak przesytac¢ dane i
sprawdzad ich poprawnos¢.

e FEksperymentowanie: mozliwos¢ testowania réznych kanatéw, filtrow wiadomosci oraz rozszerzania kodu o
dodatkowe funkcje sterujgce robotem.

Przebieg lekcji:

1. Wprowadzenie do komunikacji radiowej (10 min) — teoria
Nauczyciel omawia zasade dziatania radia w micro:bitach:
e komunikacja bezprzewodowa na okreslonych kanatach
e mozliwos¢ wysytania wiadomosci w formacie liczbowym lub tekstowym
Przyktady zastosowan:
e sterowanie innym microbitem
e wysytanie danych miedzy urzadzeniami
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2. Konfiguracja kanatéw radiowych i przesytanie/odbior wiadomosci (10 min) — praktyka
Oméwienie kodu:
e konfiguracja kanatu — wszystkie micro:bity muszg ustawiony ten sam kanat
e nacisnieciu przycisku A/B — wystanie wiadomosci
e odbiér wiadomosci — sygnalizowany odpowiednim powiadomieniem na wyswietlaczu diodowym
Uczniowie tworzg kod programu w edytorze MakeCode lub Python.
Testowanie wysytania wiadomos$ci pomiedzy kilkoma mikrobitami.

3. Sterowanie micro:bitem na odlegtos¢ (15 min) — praktyka
Oméwienie kodu:
e konfiguracja kanatu — wszystkie micro:bity muszg ustawiony ten sam kanat
e nacisnieciu przycisku A/B — wystanie wiadomosci, ktéra u odbiorcy wywota zadang aktywnosé np.
zapalenie diod, odtworzenie muzyki
e wykorzystanie acetometru do sterowania serwem podtgczonym do odbiornika — przechyt do
przodu obrét serwa o zadany kat, przechyt do tytu cofniecie serwa na pozycje startowg
Uczniowie tworzg kod programu w edytorze MakeCode lub Python.
Testowanie wysytania wiadomosci pomiedzy kilkoma mikrobitami.

4. Podsumowanie lekcji (10 min) — wnioski i propozycje ulepszen
e (o zadziatato, a co sprawia nam problem?
e Jakie inne funkcje mozna doda¢ do komunikacji radiowej?
Uczniowie tworzg schemat potgczen miedzy micro:bitami.

Lekcja 9: Integracja Al — sterowanie gestami

Cele lekgji:

e Zapoznanie uczniow z dziataniem Teachable Machine i nauka trenowania modelu Al

e Integracja micro:bita z modelem Al

e Potgczenie komputera z micro:bitem komunikacja przez bluetooth i wykorzystanie aplikacji Teachable
Micro:bit App

Materiaty:

e komputer do trenowania modelu Al i obstugi Teachable Micro:bit App

e komputery z dostepem do edytora MakeCode (Python)

e micro:bity z modutami zasilania

e opcjonalnie elementy uzupetniajgce mikrokontroler np.: diody LED, serwomechanizmy itp.

Uwagi metodyczne:

e Interaktywnos$¢: wykorzystanie modelu Al do sterowania microbitem

e Logiczne myslenie: uczniowie analizujg sposéb dziatania modelu Al i mozliwosci zastosowania go w
projekcie

e Eksperymentowanie: mozliwo$¢ testowania roznych modeli opartych na obrazie lub dzwieku

e Rozwijanie umiejetnosci programistycznych: lekcja faczy elementy podstawowego programowania z
bardziej zaawansowanymi mechanizmami Al i komunikacji bluetooth.

Przebieg lekgji:

1. Prezentacja dziatania modelu Al (10 min) — teoria
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Nauczyciel prezentuje Teachable Machine - narzedzie online, ktére pozwala na tatwe trenowanie modeli
sztucznej inteligencji do rozpoznawania obrazéw, dzwiekdw, czy gestow.
Uczniowie uczg sie:
e jak trenowac model Al, ktéry rozpozna kolory, ksztatty, gesty, czy dzwieki
e jak zapisa¢ model i popra¢ go do dalszego wykorzystania
Krétka demonstracja: nauczyciel pokazuje przyktady sterowania micro:bitem za pomoca modelu Al

2. Tworzenie modelu Al (15 min) — praktyka

Uczniowie uruchamiajg Teachable Machine
e tworzg nowy projekt wykorzystujgcy gesty/ksztatty/kolory/dzwieki
e tworzg klasy i nagrywaja przyktadowe gesty/ksztatty/kolory/dzwieki
e trenujg model
e testujg poprawnos¢ dziatania modelu, rozpoznawania zadanych przyktadéw
e eksportujg model do chmury

Dyskusja miedzy grupami:
e Ktdéry model najlepiej sprawdzi sie w naszym projekcie?
e Jakie klasy i przyktady beda najskuteczniej sterowac robotem?

3. Potgczenie modelu Al z micro:bitem (15 min) — kodowanie i obstuga Teachable Micro:bit App
Omoéwienie kodu:
e uruchomienie rozszerzenia biblioteki bluetooth
e zaprogramowanie reakcji na trenowane klasy modelu Al
Uczniowie tworzg kod programu w edytorze MakeCode (Python).
Uczniowie otwierajg Teachable Micro:bit App:
e tadujg model Al
e 13czg aplikacje z micro:bitem przez bluetooth
e testujg sterowanie mikrokontrolera za pomoca wytrenowanego modeli Al
UWAGA Model Al czasami wymaga modyfikacji ustawien.
Urzadzenie, na ktérym testujemy model powinno byé wyposazone w tg samg kamere, ktérg
model byt trenowany.

5. Podsumowanie lekcji (5 min) — wnioski i propozycje ulepszen
e Jakimi elementami chcemy sterowa¢ modelem Al?
e Ktéry model najlepiej sprawdzi sie w naszym projekcie?
e Jakie klasy i przyktady bedg najskuteczniej sterowac robotem?
Uczniowie modyfikujg schemat potgczen miedzy micro:bitami.

Lekcja 10-11: Testowanie, prezentacja i ewaluacja

Cele lekgji:

Integracja wszystkich funkcji robota — sprawdzenie poprawnosci dziatania ukfadu sterowania.
Prezentacja zespotowa — przygotowanie prezentacji o procesie tworzenia robota.

Refleksja nad przebiegiem projektu — analiza trudnosci, sukceséw i propozycji ulepszen.
Ewaluacja pracy zespotowej — wypetnienie formularza oceniajgcego projekt i proces pracy.

Materiaty:

Gotowe, zmontowane roboty z wszystkimi funkcjami.
Komputery do ewentualnych poprawek w kodzie.
Formularze ewaluacyjne do analizy przebiegu projektu.
Tablica i markery do zapisywania wnioskdw.

Projekt robota sterowanego learn:bitem w oparciu o mikrokontrolery micro:bit strona 12z 13



Kamilla Stefariska Szkota Podstawowa im. Jozefa Kulli w Makoszycach

Uwagi metodyczne:

e Podsumowanie catosci projektu: uczniowie integrujg catg zdobytg wiedze w praktycznym dziataniu

e Rozwdj umiejetnosci prezentacyjnych: uczniowie uczg sie skutecznej prezentacji swoich pomystéw

e Kreatywnosc i refleksja: uczniowie analizujg swéj proces pracy, identyfikujagc mocne i stabe strony

e QOcena i ewaluacja: uczniowie zastanawiajg sie nad zdobytymi umiejetno$ciami i mozliwosciami dalszego
rozwoju

Przebieg lekgji:

1. Testowanie dziatania wszystkich funkcji robota (50 min) — sprawdzanie poprawnosci integracji
Kazda grupa przeprowadza testy swojego robota:
Czy robot poprawnie reaguje na komendy przyciskdéw, akceleratora, czy potencjometru?
Czy zamontowane serwa prawidtowo reagujg na sterowanie?
Czy diody LED zmieniajg kolor zgodnie z zaprogramowanymi efektami?
Czy dzwieki i animacje na wyswietlaczu dziatajg poprawnie?
Czy komunikacja radiowa miedzy micro:bitami dziata bez zaktécen?
e (zy sterowanie modelem Al dziata poprawnie?
Poprawki techniczne (jesli wystapia jakie$ problemy):
e uczniowie dokonujg niezbednych poprawek w konstrukcji robota
e uczniowie dokonujg zmian w kodzie
Nauczyciel wspiera uczniéw w diagnozowaniu problemdw i ich rozwigzywaniu.

2. Przygotowanie prezentacji zespotowej (10 min) — omowienie procesu tworzenia i funkcji robota
Kazda grupa przygotowuje krotki scenariusz prezentacji swojego robota:
e Jakie funkcje posiada robot?
e Jakie wyzwania pojawity sie podczas budowy?
e Co byto najtrudniejsze i jak udato sie to rozwigzac?
e Jak mozna rozbudowac projekt w przysztosci?
Kazdy cztonek zespotu ma swojg role podczas prezentacji.

3. Prezentacja projektu (20 min) — pokaz robotéw
Prezentacje zespotowe:
e Kazda grupa przedstawia swojego robota, wyjasniajgc jego dziatanie
e Pokaz sterowania robotem i prezentacja jego mozliwosci
e Odpowiedzi na pytania dotyczgce funkcji robota i kodowania

4. Ewaluacja projektu i refleksja nad procesem pracy (10 min) — analiza do$wiadczen
Dyskusja i poréwnanie projektéw:
e Co wyrdznia poszczeg6lne roboty?
e Jakie rozwigzania technologiczne byty najbardziej innowacyjne?
Uczniowie wypetniajg formularze ewaluacyjne, odpowiadajgc na pytania:
e (Czego sie nauczyliSmy podczas tego projektu?
Co byto najwiekszym wyzwaniem?
Jak oceniasz prace zespotu?
Co mozna poprawié¢ w przysztosci?
Wspdlna analiza i podsumowanie najczesciej pojawiajgcych sie odpowiedzi.
Zapisanie propozycji ulepszen do kolejnych projektéw.
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