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Skupienie na:
® Orientacja przestrzenna (D3)

Zadaniel: Jak wyglada krajobraz?

Uczniowie tworzg elementy krajobrazu.

Kazde rozwigzanie jest dobre!

Mozna uzy¢ dowolnych narzedzi i materiatow!
Mozna korzystaé z pomystow i listy materiatow z
»,Bazaru Pomystow”, wtasnych pomystéw lub
pozwoli¢ dzieciom rozwigza¢ zadanie kreatywnie.

Bazar pomystéw — przyktady:

» Budowanie Srodowiska z klockéw ArTeC

* Budowanie z materiatdw z recyklingu

* Rysowanie

* Tworzenie grafiki komputerowej

Szczegoty dotyczace réznych rozwigzan znajduja
sie w arkuszach z pomystami!

Rozwijane obszary:

W centrum uwagi: Dodatkowo:

* Umiejetnosci * Koncentracja uwagi
grafomotoryczne * Koncentracjana
Orientacja przestrzenna przedmiotach - przyroda
Mata motoryka * Rozwijanietalentéw
Kreatywnos¢

Zadanie2: Jak wyglada kukietka z ruchomymi
konczynami?

Uczniowie tworzg postac ludzka z ruchomymi
konczynami.

Kazde rozwigzanie jest dobre!

Mozna uzywac¢ dowolnych narzedzii materiatow!
Mozesz skorzystac z listy pomystow i listy materiatéw z
Bazaru Pomystéw, wykorzysta¢ wtasne koncepcje lub po
prostu pozwoli¢ dzieciom rozwigzac¢ problem, korzystajac
z ich kreatywnosci.

Bazar pomystow — przyktady:

* Kukietka z klockéw ArTeC

* Kukietka z kartonu (wycinanie i faczenie)

* Seria rysunkow

* Edytor animacji

Szczegoty dotyczace réinych rozwigzan znajdujg
sie w arkuszach z pomystami!

Rozwijane obszary:
Dodatkowo:
W centrum uwagi: * Koncentracja
* Motoryka mata * Koncentracja
* Orientacja przedmiotowa —
przestrzenna Rysunek, IT
* Kreatywnos¢ Rozwdj talentdéw

Jak zarzadzac elektami pracy:

Powies$ prace dzieci na $cianie lub duzym plakacie i popros je,
aby utozyly je wedtug zasady, ktérg same wybiora.
Przechowuj wykonane przedmioty w szafie, aby chronié je
przed upadkiem. Dotacz etykiete z nazwa grupy!
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Skupienie na:

* Orientacja przestrzenna (D3)
Cele lekcji:

* Rozumienie tekstu

* Rozwigzywanie problemoéw

* Podejmowanie decyzji

* Organizacja pracy grupowej

Pewnego razu byt sobie tysy chtopiec o imieniu Keloglan (Kelolan). Keloglan mieszkat ze swoja mama i
osiotkiem. On i jego mama gyli bardzo biedni. Mieszkali w bardzo matym domku. Nie mieli wystarczajaco
pieniedzy, by kupi¢ jedzenie, i przezywali trudne dni. Pewnego dnia Kelolan poszedt ztowi¢ ryby, zeby zjes¢ je
na kolacje razem z mama. Wyruszyt wiec w strone rzeki niedaleko swojego domu. Na brzegu rzeki zarzucit
wedke do wody i wkrétce ztapat bardzo duza rybe. Ale nie byta to zwykta ryba — byta niezwykle piekna.
Kelolan nigdy wczesniej nie widziat takiej ryby. Mimo to ryba miata stac sie kolacja dla niego i jego mamy.
Ale nie byta to zwykta ryba — byta bardzo piekna. Kelog{an zdjat z niej tuski i chciat rozcia¢ jej brzuch, ab
ja OCZ{é(:Ié. Wtedy zobaczyt w Srodku duza mise. Najpierw byt zszokowany, ale potem bardzo sie ucieszyt.
Cieszyt sie, poniewaz mégt da¢ mamie zaréwno rybe, jak i te mis%. Nabrat wody z rzeki, aby umyé¢ rybe. Gdy
Eola{ ja woda, zobaczyt, ze z misy zamiast wody wyptywa ztoto. Sprébowat kilka razy, zeby sie upewnié. | za
azdym razem widziat, ze wyptywa ztoto. Keloglan stat sie teraz bogaty. Unosit sie z radosci. Byt tak
odekscytowany, ze wskoczyt na swojego osiotka i ruszyt do domu, aby opowiedzie¢ mamie o magicznej misie.
a poczatku jego mama byta zachwycona, gdy zobaczyta magiczna mise, ale potem data mu kilka rad, jak
madrze wydawac pieniadze i jak o nie dbac.
ngrétki}rtn czasie Keloglan stat sie bardzo bogaty, zbierajac ztoto wyptywajace z misy, i kazat zbudowaé dla
siebie patac.

Giéwne cechy i iinterakcje postaci Jak korzystac z ka rty postaci:
Postac Cechy Interakcje Kazdy uczeri/uczennica wypetnia wtasna Karte Postaci:
* wpisuje imie postaci
Keloglan Chodzi, méwi, Poruszaj.a.5|e razebm,. . opisuje jEJ cechy, ruchy, reakcje, itp.
porusza rozmawiaja ze sobg i z . L i
rekami Nieznajomym * zbiera elementy otoczenia, inne akcesoria, rzeczy do
Mama Chodzi, méwi, zbudowlanla
Keloglana porusza * przemysla etapy budowy robota, Keloglan
rekami potrzebne narzedzia i materiaty Mama Kelolana
Osiotek Chodzi Keloglan, jego mama i Uczniowie moga uzy¢ wiecej
urzednicy z patacu niz jednej czesci Karty Postaci, jesli L L
Ryba Porusza sig | FOzMawiaja. zajdzie taka potrzeba! Chodzi¢
Urzednicy z Chodzi, moéwi, Rozmawiac
patacu porusza Podnosi¢ ramie
rekami
/ y4
Sugestie W rybie powinna
* Omodw, jak powstajg ruchy cztowieka znajdowac sie
* Wspdlnie wykonajcie ruchy i / miska.
przeanalizujcie ich fazy o — Z miski musi zostac
* Pokaz dzieciom modele anatomiczne Bt wwaing — Tud] robot powinien potrafic wysypane ztoto.
* / /
P >
—r g/ Gtéwne dziatania w
¢ Twoje imig . .o
; I o historii
Materlaw Sugerowane: PHWIHJ’ID sie tam réwniez znalez:: d i I f
* Roboty i zestawy robotyczne ArTeC Pok zie ragm’e.nt
(zestaw minimum 112 elementdw) Koo X | tekstu na czesci
* Modele anatomiczne lub ilustracje ust, T Twoje imis Zréb liste
rak, nég Przemysl: potrzebnych rzeczy
* Biaty papier, otéwek, teczka Potrzebne pliki

multimedialne
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Sugerowane materiaty

* Klocki ArTeC (zestaw minimum 112 elementéw) i
zestaw robotyczny ArTeC (zawierajacy
przynajmniej ptyte gtdwng Studuino, 2 silniki DC,
kota, 1 serwomechanizm, 1, 2 or 5 czujnikéw
dotyku, 1 Fotoreflektor IR, 1 Akcelerometr, 2 diody
LED, przektadnie, prowadnice)

* Modele anatomiczne lub ilustracje przedstawiajgce
usta, rece i nogi

¢ Zdjecia i filmy przedstawiajace rézne rodzaje
chciwosci, mapa mysli lub szkic schematu, fabuta

¢ Karty Postaci i szablon Karty zadania robotycznego

Sugestie

* Porozmawiajcie o tym, jak powstajg ruchy
cztowieka.

* Wykonajcie wspélnie kilka ruchéw i popros
dzieci, aby rozpoznaty fazy wtasnych ruchéw.

* Pokaz dzieciom ruchome modele anatomiczne.

* Zbudujcie prostg figurke z ruchomymi nogami,
ramionami, lub ustami z klockéw ArTeC

* Budujcie proste modele, wykorzystujgc rézne
techniki.

Ramie Wyjmuje miske
Noga z brzucha ryby.
Usta

Skupienie na:

* Orientacja przestrzenna (D3)
Cele lekcji:

* Mata motoryka,

* Rozwigzywanie problemow,
* Podejmowanie decyzji

* Obraz ciafa,

* Proste maszyny

Jak uzupetni¢ Karte zadania robotycznego?

* Wybierz aktywnos$é robota i poziom ztozonosci
programu tak, aby odpowiadaty mozliwosciom
dziecka — na podstawie karty aktywnosci, obszaru
rozwoju i poziomu programowania.

* W razie potrzeby (np. dla doprecyzowania lub
zrdznicowania) mozna wypetni¢ dodatkowe karty
robota.

* Zaprojektuj robota w kilku wariantach
budowy/programowania!

* Wypetnij karty robota w jezyku docelowym!

* Nie trzeba wypetnia¢ wszystkich kolumn tabeli — tylko
te, ktére sg istotne dla dziatania konkretnego robota.

* Na podstawie kazdego wiersza tabeli opisz dziatanie
robota w jezyku docelowym, uzywajgc poprawnych
gramatycznie zdan.

@ ummm@\/‘;:
v N\

-
Nazwa mojego robota:

Cagéei, ktérych potrzebuje do mojego robota:

Powigzane zagadnienia w Kaciku Technicznym
* Programowanie silnika DC (2.a)
* Obracanie silnika okreslong liczbe razy (2.a, 2.b)
* Programowanie serwomechanizmu (3.a)
* Ustawienie ramienia pod okreslonym katem(3.a)
* Powtarzajacy sie ruch ramienia okreslona ilos¢ razy (3.b)
* Testowanie i programowanie czujnika dotyku (4.a, 4.b, 4.c)

* Programowanie akcelerometru (4.e)
* Testowanie i programowanie fotoreflektora IR (7.a, 7.c, 7.e)

* Uzywanie fotoreflektora IR do wykrywania obiektow (7.d, 7.e)

I

:
Tak ﬁdm d{* méj robot: B i) b

o

Scena zostata
przygotowana z
postaciami

~

Wedka jest zwijanai

Wspotpraca miedzy

zbudowanymiw
uktadzie osiowym
oraz wedka
wyposazong w
magnes.

A\

Sceny przedstawiajgce
wedke poruszanag
silnikiem DC oraz rybe

PROG1 PROG2

rozwijana za pomocg
akcelerometru.
Roboty wspodtdziatajg
z czujnikiem
podczerwieni

wedka sterowang
akcelerometrema
rybg poruszajaca sie
na przektadni.

PROG4
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Pomysty na roboty na réznych poziomach zaawansowania programistycznego

Scena zostata
przygotowana z Wedka jest zwijana i

L . Wspotpraca miedzy
postaciami Sceny przedstawiajgce rozwijana za pomoca wedka sterowan
zbudowanymiw yP 13 akcelerometru. caka a

uktadzie osiowym V\.llet.illze polgtészanq b Roboty wspotdziataja aktc)elerometrem a
oraz wedka stinikiem DL oraz rybe rybg poruszajaca sig

z czujnikiem .
. L na przekfadni
wyposazong w podczerwieni

magnes

PROG1 PROG2 PROG3 PROG4

Magiczna ryba

P1 Teatrzyk kukietkowy z pacynkami

* Konstrukcja:

* Zbuduj postaé¢ matki z ramionami poruszajgcymi sie osiowo.

* Zbuduj postaé chtopca z ramionami poruszajgcymi sie osiowo.

* Zbuduj wedke z mechanizmem zebatkowym, uzywajgc magneséw przyczepianychi
odczepianych za pomoca sznurka.

* Stwérz ryby i symboliczng rzeke jako Srodowisko. Magnesy sg umieszczone na 1-2
rybach, dzieki czemu niektére ryby mozna ztowic z rzeki za pomocg wedki.

P2 Figury wyposazone w silnik DC

a.) Matka zbudowana w taki sam sposdb jak w projekcie P1.

* Chtopiec to wieksza figura z wedka, w ktorej ramie wbudowany jest 1 silnik DC oraz
przektadnia zebata. Uzywa 2 czujnikdw dotykowych, aby nawijaé i odwijac sznurek
z magnesem, by towi¢ ryby.

* Ryby i otoczenie skonstruowane tak samo jak w P1.

b.) Matka zbudowana w taki sam sposdb jak w projekcie P1.

* Chtopiec zbudowany jak w P2/a).

* Ryba porusza sie do przodu za pomocg 1 silnika DCi 1 czujnika dotykowego, a jej
ogon porusza sie dzieki 1 serwomechanizmowi. Podczas ruchu zapalaja sie 2 diody
LED (1z prawej, 1z lewej).

P3 Sterowanie robotem za pomocga akcelerometru

* Matka zbudowana w taki sam sposdb jak w projekcie P1.

* Chtopiec zbudowany podobnie jak w P2, ale w jego ramieniu znajduje sie 1
akcelerometer, ktéry decyduje o nawijaniu i odwijaniu sznurka z magnesem na wedce.

* Ryba skonstruowana podobnie jak w P2, ale z 1 czujnikiem podczerwieni
zamontowanym z boku. Zatrzymasie, jesli wykryje przeszkode (np. magnes na koricu
wedki), ale nadal bedzie porusza¢ ogonem i zapala¢ diody LED po odpowiedniej stronie.

P4 Interakcja miedzy statycznym robotem z przektadniami a robotem z

akcelerometrem

* Matka zbudowana w taki sam sposdb jak w projekcie P1.

* Chtopiec zbudowanyjak w P1.

* Wedka wyposazonaw 1 serwomechanizmi 2 przyciski, obraca sie w lewo i prawo
krokowo. 1 silnik DC, sterowany przez 1 akcelerometr, nawija i odwija klocki
zamontowane na zyfce, ktére sg wykrywane przez rybe.

* Ryba porusza sie po torze zebatkowym, napedzana przez 1 silnik DC, ,,ptywa” do przodu
po nacisnieciu 1 przycisku. Na rybie zamontowany jest 1 czujnik podczerwieni— jesli
wykryje klocek zamontowany na wedce, zatrzymuje sie. Nastepnie tor zebatkowy sie
unosi, a 2 diody LED na rybie zaczynajg migac.




