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

Grupa docelowa: uczniowie klas 7 8 SP  
Liczba : 8 10 x 45 min  
Forma pracy: projektowa 
Zakres podstawy programowej: informatyka, technika, fizyka 
 

 

 
Nauka programowania w edytorze MakeCode oraz edytorze Python (MicroPython) na 
mikrokontrolerach micro:bit. 
Poznanie 

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

. 
 

 

. 
 

Progra  do wykonywania konkretnych  
 

potencjometru oraz praktyczne zastosowania. 
Programowanie i sterowanie diodami LED. 

mikrokontrolera do interakcji z otoczeniem. 
cro:bitami. 

Wykorzystanie modelu AI do sterowania gestami poprzez  
 
Metody pracy: 

  4-6 osobowych. 
Eksperymenty i testy: sprawdzani  
Dyskusja i prezentacja: 
roboty. 

 
 

 microbit.org, kurs Learn:bit Arcade 
Elektronika: learn:bity, micro:bity, przewody, serwomechanizmy, diody 

: edytor MakeCode lub Python 
, drut itp.  

AI: Teachable Machine i aplikacja Teachable Micro:Bit App. 
Komputer, telefon, tablet 
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 opartego na learn:bicie i 
mikrokontrolerze micro:bit. 

 
K

  
 
Uwagi: 

 p
przede 

 
   c

podstawami programowania micro:bita, jednak trudniejsze zagadnienia  
 

robota. 
 z

. 
Eksperymentowanie i adaptacja  w 

 robota, ulepszenie jego funkcji, Wskazane jest by uczniowie 
testowali e nia ie analizowali  

 
 
 

Lekcja 1: Wprowadzenie do projektu i planowanie pracy 
 
 
Cele lekcji: 

 projektu  
budowy robota. 

   
   

Planowanie projektu  ustalenie harmonogramu  
 

 

komputer lub telefon 
tablica, kartki, markery 
p  
instrukcje projektowe i harmonogram 

 
Uwagi metodyczne: 

Inte   
  

Praktyka:  
 
Przebieg lekcji: 

 zapoznanie z projektem 
Budujemy robota w oparciu o learn:tita i micro:bita  

5 min). 
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Czym dysponujemy?  
Jakie technologie wykorzystamy? 
Jak go zbudujemy? 
 

15 min)   
Prezentacja  do wykorzystania w projekcie: 

learn:bit  -  w
potencjometr, dodatkowe przyciski,  LCD 
micro:bit  mikrokontroler  funkcjami robota
akcelerometr  
serwomechanizmy  me  
AI (Teachable Machine)   

 
 

Jakie technologie  
 

3   p  
4 6 osobowe. 

 
 

sterowanie serwomechanizmami odpowiedzialnymi za ruch 
 

 
konstrukcja robota 
 

4. Planowanie projektu (15 min)   
Uczniowie na kartkach  

 
m  

Tworzenie harmonogramu: 
Ustalanie  

kartonu, przewody, diody LED). 
 

5. Podsumowanie lekcji (5min): 
 podczas 

realizacji projektu. 
 
 
 
 

Lekcja 2: Budowa konstrukcji robota z kartonu 
 

 

Cele lekcji: 

Budowa korpusu robota  
, przygotowanie konstrukcji do integracji elektroniki. 

Zastosowanie zasad projektowania mechanicznego  wybranych 
. 

 po . 
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Kartony  
  

Patyczki, gumki recepturki, druciki  
Markery, linijki  

 
Uwagi metodyczne: 

  
  

 ami elektroniki. 
  

 
Przebieg lekcji: 

1.  min)   
Nauczyciel przypomina zasady BHP. 

 
Jak wzma   

 
 
2. Projektowanie konstrukcji robota (15 min)   

: 
s   
o   

: 
 

 
 
3 20 min)   

. 
: 

m   
tworzenie prototyp  
wyznaczanie  elektroniczne (learn:bit, micro:bit, serwa, diody LED). 

. 
 
4. Podsumowanie lekcji (5 min)   

Dyskusja: 
Czy konstrukcja jest stabilna?  

 
U  i modyfikacji. 

 
 
 
 

Lekcja 3:  
 

Cele lekcji: 

 programowania micro:bit (MakeCode lub edytor Python). 
Nauka sterowania serwomechanizmem. 
Praktyczne zastosowanie serwa w konstrukcji robota. 

 i analizy  
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micro:bity i komputery  
serwomechanizmy 
przewody krokodylkowe  
b  do micro:bita 
k  do przymocowania serwa 

 
Uwagi metodyczne: 

Praktyka: uczniowie  
  

Eksperymentowanie: uczniowie  
 
Przebieg lekcji: 

1. Wprowadzenie do micro:bita (10 min)  teoria 
Nauczyciel prezentuje micro:bit  

jego podstawowych : 
w diodowy 
przyciski A i B 
p  

wiczenie: Uczniowie  
/B. 

 
 praktyka 

: 
Serwomechanizm   

 
: 

 - VCC (zasilanie 3V). 
 - GND (masa). 

 - pinu P0 

serwomechanizmem! 
 

3. Napisanie  min)  kodowanie 
 sterowania: 

w A powoduje ruch serwa do . 
w B powoduje ruch serwa . 

Uczniowie MakeCode lub Python. 
 

4. Testowanie serwa (10 min)   
Uczniowie  serwo do  

 serwo poprawnie reaguje? 
Uczniowie  serwo do robota. 

 
 

 
5. Podsumowanie lekcji (5 min)  refleksja i pytania 

Dyskusja grupowa: 
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Lekcja 4: potencjometru i odtwarzanie muzyki 
 

Cele lekcji: 

   
 

Programowanie potencjometru i jego praktyczne zastosowanie  
 

   
 

 

learn:bity, micro:bity i komputery  do edytora MakeCode lub Python 
b  do micro:bita 
potencjometr (opcjonalnie) 
przewody krokodylkowe 

 
 
Uwagi metodyczne: 

  
   

Praktyka: p ogramowaniem 
 
Przebieg lekcji: 

1. Wprowadzenie do funkcji muzycznych micro:bita (10 min)  teoria 
micro:bit wbudowany  

. 
muzycznych: 

odtwarzanie pojedynczych nut 
programowanie sekwencji melodii 
regulacja  

pokazuje prosty motyw muzyczny na micro:bicie 
 

: 
c  - GND (masa)   
p  - pinu P0   

 
2. Programowanie prostego motywu muzycznego (10 min)  kodowanie 

 
 sterowania: 

w A odtwarza motyw DADADADUM 
w B odtwarza  

 
Uczniowie MakeCode lub Python. 

 
3. Sterowanie potencjometrem (5 min)  teoria 
 Nauczyciel omawia   

zakres i jego sposoby skalowania 
 

metody  
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4. Sterowanie potencjometrem (15 min)  kodowanie 
 sterowania:  

skalowanie zakresu potencjometru na zakres   
  

Uczniowie MakeCode lub Python. 
 
5. Podsumowanie lekcji (5 min)  wnioski i pytania 

 
 

? 
 
 
 
 

Lekcja 5: ,  
 

 
Cele lekcji: 

 
Sterowanie diodami micro:bita 
Zapoznanie u  i ich programowaniem 
Poznanie sposobu mieszania barw RGB. 

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

 
 

learn:bity, micro:bity i komputery  do edytora MakeCode lub Python 
diody LED 
b  do micro:bita 
k  do mocowania diod 
 

Uwagi metodyczne: 

Eksperymentowanie: uczniowie  
Praktyka:  

  
 

Przebieg lekcji: 

  
  

 
 

pokazuje  na micro:bicie 
 
2. 0 min)  kodowanie 

 
uruchomienie rozszerzenia biblioteki neopixel 

 zapala zaprogramowane diody 
przyciski A/B  -9 

Uczniowie MakeCode lub Python. 
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3. Zasady diod LED (10 min)  teoria 

 czerwony, zielony, niebieski 
funkcje sterowania diodami LED   

pokazuje   
 

4. Programowanie sterowania diodami (10 min)  kodowanie 
: 

n przycisku A  zapala diody LED 
n przycisku B  gasi diody LED 

 zmienia kolor diod  
(*) r  diody poprzez potencjometr 

Uczniowie MakeCode lub Python. 
 

5. Testowanie diod (5 min)   
Uczniowie  diody do robota. 

? 
lub testowanej konstrukcji. 

 
6. Podsumowanie lekcji (5 min)   

 
 
 
 
 

Lekcja 6: Akcelerometr i czujniki 

Cele lekcji: 

  odczyt i interpretacja danych z otoczenia 
Wykorzystanie akcelerometru  robot  

 
 

 

micro:bity i komputery  do edytora MakeCode lub Python 
b  do micro:bita 

 
Uwagi metodyczne: 

: robot reaguje na ruch,  
Interpretacja i praktyka:   
mikrokontroler 

 
Przebieg lekcji: 

1. - teoria 
  

akcelerometr  wykrywa ruch, przechyle - 
sterowania gestami. 
czujnik temperatury   

 wykorzystuje diody  
mikrofon  otoczeniu 
kompas (magnetometr)   
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2 (15 min)  odczyt danych 
: 

n przycisku A   
n przycisku B   

 
 otocznia  

Uczniowie MakeCode lub Python. 
 

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

 
omawia    

: 
przechylenie mikrokontrolera sygnalizowane jest na 
wychylenia  

Uczniowie MakeCode lub Python. 
 

4. Podsumowanie lekcji (5 min)   
 

interakcje?  
 
 
 

Lekcja 7  

Cele lekcji: 

 
  

 
 

  
 

 

learn:bit i micro:bity  
 

 do edytora MakeCode lub Python 
prototyp robota 

 
Uwagi metodyczne: 

Eksperymentowanie:  
  

  
 
Przebieg lekcji: 

1. Wprow  (10 min)  teoria 
Na   -  

 
 

m  
Demo  e komunikaty i animacje na LCD. 
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2. Pro 5 min)  kodowanie 

uruchomienie rozszerzenia biblioteki LCD 
enie komunikatu  

 
 

Uczniowie MakeCode lub Python. 
 

 
Przycisk A   
Przycisk B   

Uczniowie MakeCode lub Python. 
 
3. 5 min)  programowanie animacji 

 
 

Uczniowie kod programu w edytorze MakeCode lub Python. 
 
4. Podsumowanie lekcji (5 min)   

 ? 
 

Jak ? 
 
 
 

Lekcja 8  

Cele lekcji: 

   
   

   
 

 

micro:bity i komputery  do edytora MakeCode lub Python 
b  do micro:bita 

 
Uwagi metodyczne: 

  
 

 
Eksperymentowanie:  

 
 
Przebieg lekcji: 

1. Wprowadzenie do komunikacji radiowej (10 min)  teoria 
Nauczyciel omawia tach: 

komunikacja bezprzewodow  
 w formacie liczbowym lub tekstowym 

: 
sterowanie innym microbitem 
w  

 
 



   

Projekt robota sterowanego learn:bitem w oparciu o mikrokontrolery micro:bit  strona 11 z 13 

  (10 min)  praktyka 
: 

k    
  w  

  
Uczniowie MakeCode lub Python. 

 
 
3.  (15 min)  praktyka 

: 
k   ustawiony ten sam  

  w c  np. 
zapalenie diod, odtworzenie muzyki 

 
 

Uczniowie MakeCode lub Python. 
  
 
4. Podsumowanie lekcji (10 min)   

Co  
 

 
 
 
 
 

Lekcja 9: Integracja AI  sterowanie gestami 

 

Cele lekcji: 

Machine i nauka trenowania modelu AI 
Integracja micro:bita z modelem AI 

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

 
 

komputer  
komputery  do edytora MakeCode (Python) 
micro:bity z ami zasilania 

 
 
Uwagi metodyczne: 

Interakty  wykorzystanie modelu AI do sterowania microbitem 
 

projekcie 
Eksperymentowanie:  
Rozwij   programowania z 
bardziej zaawansowanymi mechanizmami AI i komunikacji bluetooth. 
 

Przebieg lekcji: 

modelu AI (10 min)  teoria 
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Nauczyciel prezentuje Teachable Machine - 

Uczniowie 
jak tr  
jak  

pokazuje  
 
 

2. Tworzenie modelu AI (15 min)  praktyka 
Uczniowie  Teachable Machine 

gest  
 klasy i gest  

tren  
 

 
 

 
 

 
zenie modelu AI z micro:bitem (15 min)  Teachable Micro:bit App 

:  
uruchomienie rozszerzenia biblioteki bluetooth 
zaprogramowanie reakcji na trenowane klasy modelu AI 

Uczniowie MakeCode (Python). 
: 

 
bluetooth 

 
UWAGA   

model   
 
5. Podsumowanie lekcji (5 min)  wnioski i p  

 
 

 
 

 
 
 

Lekcja 10 11: Testowanie, prezentacja i ewaluacja 
 
Cele lekcji: 

Integracja wszystkich funkcji robota   
  przygotowanie prezentacji o procesie tworzenia robota. 

Refleksja nad przebiegiem projektu   
   

 
 

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

   
  

  
Ocena i ewaluacja: iami i 
rozwoju 

 
Przebieg lekcji: 

50 min)   
przeprowadza testy swojego robota: 

, akceleratora, czy potencjometru? 
 

 
poprawnie? 

Czy bitami  
Czy ? 

Poprawki techniczne : 
 

zmian w kodzie 
  

 
0 min)   

 prezentacji swojego robota: 
Jakie funkcje posiada robot? 

 podczas budowy? 
 

 
 

 
3. Prezentacja projektu (20 min)   

: 
przedstawia swojego rob  

Pokaz sterowania  
Odpowiedzi na pytania dotyc  

 
4. Ewaluacja projektu i refleksja nad procesem pracy (10 min)   

: 
 

 
 

 
 

 
 

 
 


