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Robo-matematycy

Joanna Platkowska, Karolina Czerwinska

Hello World! Pierwsze linijki kodu dla
mBot2

Lekcja, podczas ktérej uczniowie poznaja mBot2: jego budowe i podstawowe funkcjonalnosci, pisza
pierwszy program zarzadzajacy ruchem robota. Uczniowie zapoznajg sie takze z programem sSciezki

i dowiedzg, nad jakim projektem bedg pracowag.

Uczen powinien:

wyjasnia¢, na czym bedzie polegat #SuperKoderski
projekt,

opisywac, czym jest mBot2,

wymieniaé¢ podstawowe elementy mBot2 i jego funkcje,
tworzy¢ prosty program kontrolujacy mBot przy uzyciu
aplikacji mBlock.

roboty mBot2 (dla poprzedniej wersji robotdw mBot nalezy
skorzystac z archiwalnej wersji tych scenariuszy,
dostepnych pod adresem
https://superkoderzy.pl/wp-content/uploads/2018/05/Rob
o-matematycy fv 2020-2.pdf);

program mBlock (do kodowania robota) w wersji online

lub offline
komputery stacjonarne lub laptopy (ze sprawnym portem
USB);
laptop lub komputer nauczyciela podtaczony do tablicy
multimedialnej lub projektora.

— robot — silnik — czujnik — mikrokontroler CyberPi

— mBlock

45 minut (1 godzina lekcyjna)

grupowa — praca w grupach z robotem,
éwiczenia praktyczne,
pogadanka.

Podstawa programowa ksztatcenia ogélnego dla szkét
podstawowych — Il etap edukacyjny - klasy IV-VI, informatyka:

|. Rozumienie, analizowanie i rozwigzywanie probleméw. Uczen:

2. formutuje i zapisuje w postaci algorytméw polecenia sktadajace
sie na:

3) sterowanie robotem lub obiektem na ekranie;

3. w algorytmicznym rozwigzywaniu problemu wyréznia
podstawowe kroki: okreslenie problemu i celu do osiagniecia,
analiza sytuacji problemowej, opracowanie rozwigzania,
sprawdzenie rozwigzania problemu dla przyktadowych danych,
zapisanie rozwigzania w postaci schematu lub programu.

Il. Programowanie i rozwigzywanie probleméw z wykorzystaniem
komputera i innych urzadzen cyfrowych. Uczen:

1. projektuje, tworzy i zapisuje w wizualnym jezyku programowania:
1) pomysty historyjek i rozwigzania probleméw, w tym proste
algorytmy z wykorzystaniem polecer sekwencyjnych, warunkowych
i iteracyjnych oraz zdarzen,

2) prosty program sterujacy robotem lub innym obiektem na ekranie
komputera;

2. testuje na komputerze swoje programy pod wzgledem zgodnosci
z przyjetymi zatozeniami i ewentualnie je poprawia, objasnia
przebieg dziatania programéw;

IV. Rozwijanie kompetencji spotecznych. Uczen:

1. uczestniczy w zespotowym rozwigzaniu problemu postugujac sie
technologia taka jak: poczta elektroniczna, forum, wirtualne
Srodowisko ksztatcenia, dedykowany portal edukacyjny;

2. identyfikuje i docenia korzysci ptynace ze wspétpracy nad
wspdlnym rozwigzywaniem problemoéw;

V. Przestrzeganie prawa i zasad bezpieczenstwa. Uczen:

1. postuguije sie technologia zgodnie z przyjetymi zasadami i
prawem; przestrzega zasad bezpieczenstwa i higieny pracy;
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Przygotowania przed zajeciami:

1. Ziozenie robota. W scenariuszach nie przewidujemy osobnej lekcji poswieconej na sktadanie
robotéw. Nauczyciel moze sam przygotowac roboty przed rozpoczeciem realizacji Sciezki
przedmiotowej, moze takze poprosi¢ o pomoc uczniéw lub zaproponowac przygotowanie robotow
np. w ramach lekcji techniki lub informatyki. Obrazkowa instrukcja ztozenia robota dostepna jest w
materiatach producentach

2. Oprogramowanie. Przed zajeciami nalezy takze zainstalowac¢ na komputerach aplikacje mBlock,
stworzong na bazie $rodowiska Scratch, ktéra bedzie nam stuzyta do programowania robota. Link
do pobrania programu: .

3. Organizacja zajec¢. Realizacja projektu wymaga pracy w grupach, optymalnie 2- lub 3-osobowych.
Do kazdej z grup przypisujemy jednego mBot2 - podziat na grupy wynika wiec z liczby robotéw,
ktérymi dysponujemy.

4. Edukacja jezykowa. Naszym zatozeniem jest, by uczniowie w praktyczny sposob uczyli sie jezyka
angielskiego: wykorzystujac go w srodowisku mBlock (nie programujemy w jezyku polskim!),
nagrywajgc dialogi i je zapisujac.

Przebieg zajec:

Wprowadzenie w tematyke i integracja grupy
Nauczyciel omawia z uczniami plan na kolejne #SuperKoderskie lekcje. Ich celem bedzie przygotowanie
gry, w ktérej zawodnicy bedg rozwigzywac zadania matematyczne, a robot bedzie poruszat sie po planszy
miedzy kolejnymi polami oznaczajgcymi kolejne zadania (robot moze réwniez porusza¢ sie miedzy stacjami
pouktadanymi na podtodze). Robot bedzie rowniez mierzyt czas, w jakim zawodnik lub zawodnicy ukonczag
dang rozgrywke.
Nauczyciel z uczniami zastanawia si¢ jakiego rodzaju zadania matematyczne mogtyby pojawié¢ sie w takiej
grze.

Czes¢ zasadnicza

Zadanie 1: budowa robota
Nauczyciel prezentuje mBota2 i rozdaje roboty uczniom. Nim je wtaczymy i podtaczymy do komputerdw,
konieczne jest omoéwienie jego budowy.

Nauczyciel wymienia kolejne nazwy czesci robotdéw i zacheca ucznidw do wskazania, gdzie sie one
znajdujag. Jesli uczniowie nie potrafig od razu wskaza¢ wymienionego elementu, mozna opisac zasade
dziatania danej czesci robota - wazne, by uczniowie sami jg “odkryli”!
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CyberPi

Mikroprocesor ESP32 z komunikacja
bezprzewodowa WiFl i Bluetooth,
Zintegrowane czujniki i wyswietlacz.
Programowany blokowo i w Python.
Moze by¢ uzywany samodzielnie po
odfaczeniu od robota.

mBot2 sterownik

Nowy czujnik odlegtosci

Pomiar odlegtosci, wykrywanie
przeszkéd i sygnalizacja przy pomocy
8 diod LED

Zawiera porty do podtaczania
modutdw zewnetrznych i silnikéw
oraz zintegrowany akumulator
tadowany przez USB

4 czujniki linii RGB
Nowy, poczwdrny czujnik
z rozpoznawaniem koloréw

wspiera zaawansowane techniki
Sledzenia linii.

Silniki z enkoderami

Nowe silniki z czujnikami obrotu
pozwalajagcymi na pomiar przejechanego
dystansu, kontrole predkosci do 200RPM
i potozenia z doktadnoscig do 1 stopnia. .

Warto poréwnac¢ mBota2 do cztowieka. “Mozgiem” mBota2 jest mikrokontroler CyberPi, “oczami” jest
czujnik ultrasoniczny, “ciatem” sterownik Mbot2, a “nogami” podwozie z kotami. Dodatkowo mBot2 moze
komunikowac sie odtwarzajgc dzwieki, wyswietlajac kolory na listwie LED oraz komunikaty czy grafiki na
wyswietlaczu. Podobnie jak u cztowieka, “mdzg” robota moze dziata¢ tylko, jesli potgczony jest z resztg
“ciata” (podwozie) lub bezposrednio ze zrédtem zasilania (podtgczony kablem do komputera lub
bezposrednio do kontaktu). “Ciato i nogi” robota (sterownik mBot2 i podwozie) nie sg w stanie sie porusza¢
bez “mdzgu” (mikrokontrolera).

Jesli w szkole sg dostepne zaréwno mBoty2, jak i mBoty w starszej wersji konieczne bedzie pokazanie
uczniom réznic pomiedzy tymi wersjami. Poréwnanie tych wersji mozna znalez¢ w Zatgczniku nr 2.
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mBot 1.1, mBot-S Explorer Kit

mBot2

Sterownik

mCore

CyberPi

Liczba programow w
pamieci

Komunikacja
bezprzewodowa

Bluetooth lub 2,4G, IR

Bluetooth, Wi-Fi oraz Wi-Fi
LAN

Pilot

tak

nie

Urzadzenia wejscia i
czujniki zintegrowane

Przycisk, czujnik swiatta

Joystick, przycisk x2,
czujnik swiatta, mikrofon,
zyroskop — akcelerometr

Urzadzenia wyjscia

Buzzer (odtwarzajacy pojedyncze
dzwieki/nuty o réznej wysokosci),
RGB-LED x2, wyswietlacz LED
16x8px mono (Explorer Kit)

Gtosnik, RGB LED x5,
wyswietlacz kolorowy IPS
128x128px

Jezyki programowania

mBlock/Scratch, ArduinoC

mBlock/Scratch,
microPython, Python3

Moc silnika zalezna od poziomu natadowania niezalezna od poziomu baterii
baterii = im mniej natadowana = robot jedzie w takim samym
bateria, tylko wolniej jedzie robot tempie i pokonuje takg samag
przy tym samym programie trase niezaleznie od poziomu

natadowania baterii
Petna instrukcje i grafiki pokazujgce poszczegdine elementy mBota2 mozna znalez¢ oraz

Zadanie 2: co mBot potrafi?

Na poczatek nauczyciel wyjasnia uczniom, ze mBot2 moze pracowac¢ w dwdéch trybach: live lub

upload.

Tryb live polega na ciggtym i bezposrednim potgczeniu robota z komputerem (przy uzyciu kabla
lub Bluetooth Dongle). Robot wykonuje wszystkie polecenia pisane i na biezgco zmieniane z
poziomu komputera. W tym trybie robot moze komunikowac sie z postaciami na ekranie
komputera. Ten tryb bedzie wykorzystywany w naszych scenariuszach.
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Tryb upload polega na napisaniu na komputerze, a nastepnie przestaniu (wgraniu) programu
robotowi. Jesli chcemy wprowadzi¢ zmiany do programu, musimy po zrobieniu niezbednych
poprawek, ponownie wgra¢ go robotowi. Takie programy dziatajg zdecydowanie szybciej i tryb
ten jest idealny do bardzo skomplikowanych, wymagajgcych programéw, ale rownoczesnie
znacznie trudniej jest sprawdzac¢ wprowadzane na biezgco zmiany. Kazdy robot w momencie
pierwszego uruchomienia ma standardowo wgrane kilka programéw, ktére warto pokazac
uczniom. Nie sg one wykorzystywane w pdzniejszych scenariuszach, jednak mogag one pobudzi¢
ciekawos$¢ uczniéw i che¢ wtgczenia sie w programowanie.

Po wtgczeniu robota suwakiem znajdujacym sie z boku obudowy pojawia sie ekran startowy:

cyberpi
® Restart

& Switch Program
@ settings
e Help

Po wybraniu joystickiem opcji Switch Program mozemy wybra¢ sposréod osmiu wgranych
programéw. Warto sprébowac z uczniami nagrywania i odtwarzania (Magical Recorder), unikania
przeszkod ( mBot2_demo 2) czy programowania sciezki jazdy robota (mBot2_demo 3). Instrukcje
do kazdego programu pojawiajg sie na wyswietlaczu. Zeby wrécié¢ do gtéwnego menu i zmienié
program, nalezy nacisna¢ znajdujacy sie po prawej stronie guzik Home.

Zadanie 3: taczenie mBota2 z komputerem

Po przeprowadzonych testach nauczyciel zaprasza uczniéw do napisania pierwszych programéw
komputerowych z wykorzystaniem mBota2. Uczniowie siadajg do komputerdw i fgczg roboty z
komputerami.

Warto tu zauwazy¢, ze mozna korzystac¢ z programu mBlock do pisania programu dla robota w wersji online
lub offline. Nauczyciel wybiera oczywiscie wersje bardziej pasujgca do kontekstu szkoty i wydajnosci tacza
internetowego. Przewaga wersji online jest to, Zze jest ona aktualizowana szybciej i sprawniej niz wersja
offline, a takze mBot2 jest “gotowy do uzycia” w tej wersji. Przewaga wersiji offline jest to, ze nie jest ona
zalezna od stabilnosci tacza internetowego, a takze, ze pozwala bezposrednio sprawdzi¢ czas trwania
nagran wykorzystywanych w programie, co moze w znaczacy sposob przyspieszy¢ prace nad projektem.
Réwnoczesnie w tej wersji mBota2 trzeba w dwdch prostych, szybkich krokach przygotowac do
programowania (kroki te pokazane sg ponizej w punkcie 4). W przypadku wyboru wersji online konieczne
jest jednorazowe pobranie i zainstalowanie programu mLink:
https://mblock.makeblock.com/en-us/download/mlink/

Kolejne kroki (kolejnosé wykonywania krokdéw jest znaczaca dla prawidtowego dziatania programu):

1. Podtgczenie modutu Bluetooth Dongle; modut powinien zaczg¢ powoli miga¢ niebieskim
Swiattem.
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2. Nacisniecie na module ikony Bluetooth; modut powinien zacza¢ szybko migaé niebieskim swiattem.

3. Wiaczenie mBota2; modut powinien zacza¢ swieci¢ ciaglym swiattem (to znak, ze modut sparowat sie z
robotem).

4. Wtiaczenie mBlocka:

a. w wersji online: Przy pierwszym uruchomieniu na danym komputerze w lewym dolnym rogu
usuniecie CyberPi krzyzykiem i kliniecie Dodaj w celu wybrania mBota2. Po otwarciu biblioteki
urzadzen warto najechac na lewy gorny rég pola z mBotem2, gdzie pojawi sie biata gwiazdka. Po
kliknieciu, biata gwiazdka zmieni sie na niebieska, a tym samym mBot2 zostanie ustawiony jako
urzadzenie domysine i bedzie pojawiat sie zawsze po uruchomieniu mBlocka. Przy pierwszym
uruchomieniu system bedzie informowat o uruchomieniu wtyczki mLink2 i “przetadowuje stroneg”.

Urzadzenia Postacie Tio Urzadzenia Postacie Tto
-E e 7
S "
3 g
By “, mBot2
«D

4 ) 4 !
- >
Przetacznik trybu ® ' ' Przetacznik trybu @

Upload Live Upload
: mBot2 5
mBOt? v W uk Deweloperzy: Wyproduk...

Deweloperzy: Wyproduk...

b. w wersji offline: Przy pierwszych uruchomieniu na danym komputerze dodanie rozszerzen:
podwozie (shield) oraz czujnik ultrasoniczny (ultrasonic sensor 2) poprzez klikniecie +Dodaj.
Dodatkowo jesli obok rozszerzenia pojawia sie ikona zielonej strzatki, nalezy ja klikng¢, zeby
zaktualizowac dane rozszerzenie.

Postacie Tto OB
w Czujniki

Podtacz swoje

urzadzenie CB
Jak korzystac z

urzadzenia?

Al
Przetacznik trybu mBot2 shield Ultrasonic Sensor 2
Deweloperzy: Wyproduko... o8B 8 Deweloperzy: Wyproduko... o8B0
Upload Live Wigcej Wigcej
-
& Polaczenie
rozszerz... + Dodaj + Dodaj

5. Potaczenie robota z komputerem poprzez klikniecie guzika Potgczenie. Pojawi sie komunikat z nazwg
portu (standardowo bedzie to COM3 lub COM4), gdzie nalezy klikna¢ ponownie Potaczenie. Mozna
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sprawdzi¢ czy robot na pewno potgczyt sie z komputerem szukajac niebieskiej kropki w lewym gérnym
rogu jego ikony i zmianie niebieskiego przycisku Potaczenie na biaty przycisk Roztgcz.

USB X

Pokaz wszystkie przytaczane urzadzenia

COM3

Upewnij sig, ze przewdd USB jest
prawidtowo podtaczony do urzadzenia
Upewnij sie, ze Twoje urzadzenie jest
wiaczone.

W tej wersji mozna podtaczyc¢ tylko jedno
urzadzenie naraz. Podtaczenie nowego
urzadzenia doprowadzi do odfaczenia
poprzedniego

Zadanie 4: pierwszy program dla mBota
Nauczyciel pokazuje uczniom, gdzie znalez¢
skrypty mBota. Uczniowie przegladajg rozne
podgrupy tych bloczkdw i zastanawiaja sie, z
ktérych bloczkéw mdgt korzystac robot
wykonujgc wczesniej odtwarzane programy
(znajdujace sie automatycznie w jego pamieci).
W naszym pierwszym programie uzyjemy
ultrasonicznego czujnika odlegtosci. Chcemy,

Urzadzenia

dodaj

Postacie Tto

Urzadzenie
podtaczone

Jak korzystac z
urzadzenia?

7etacznik trybu

Upload m
C Z? Rozlacz >
(@ Ustawienie >

by robot po napotkaniu przeszkody zatrzymat
sie i wyswietlit na pasku kolor czerwony.

Konieczne jest tu ustalenie, w jakiej odlegtosci
od przeszkody ma zatrzymac sie robot. W
podanych ponizej przyktadzie ustalamy, ze
bedzie to wartosc¢ 20.

Wskazowka: Warto juz tu zwréci¢ uczniom uwage na to, ze
roboty programujemy w zaktadce Urzadzenia, a postacie na
ekranie w zakiadce Postacie.

Napisanie takiego programu, moze by¢ na poczatku trudne. Jesli tak jest, nauczyciel podpowiada uczniom
np. ukfadajac na polu roboczym rozsypanke z wszystkich potrzebnych bloczkéw i zacheca ucznidéw do
poprawnego utozenia skryptu. Poprawnie napisany skrypt znajduje sie po prawej stronie.
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£ sonar2 1 v odlegtosé do obiektu (cm)
&% jedz naprzdéd v predkosé o obr/min

[ OB wylacz LED wszystkie »
&% jedznaprzéd v predkosé @ obr/min

! aw

o

OB LED wszystkie v wyswietl ' \

3. Podsumowanie i ewaluacja - 5 minut

Nauczyciel pyta uczniéw, co najbardziej podobato sie im w zajeciach, a co najmniej. Pyta takze o atmosfere
panujaca w klasie oraz o tempo pracy. Zapowiada, ze na kolejnej lekcji uczniowie napiszg kolejne programy
dla mBotéw2.

Zadanie domowe: prosze obejrzec filmik na YouTube ttps://www.youtube.com/watch?v=uxpoP175m0OU
i przyjrze¢ sie podstawowym funkcjonalnosciom mBota2.

Uwagi/alternatywy:

Zachecamy do utrwalania materiatéw z przebiegu zaje¢. Moga to by¢ zdjecia, filmy, notatki, zrzuty ekranu,
ciekawe lub zabawne teksty/informacje, ktére pojawity sie podczas lekcji. Postuza one do
udokumentowania przebiegu programu #SuperKoderzy.
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