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Skupienie na:
* Umiejetnosci spoteczne (D5)

Zadaniel: Porozmawiajcie o znaczeniu
przynaleznosci do grupy, spotecznosci, o zjawisku
wykluczenia (ostracyzmu) i emocjach, jakie temu
towarzyszg!

Kazde rozwigzanie jest dobre!

Mozna uzywac¢ dowolnych narzedzi i materiatéw!
Mozecie wymysli¢ wtasne pomysty lub po prostu
pozwoli¢ dzieciom by¢ kreatywnymi.

Bazar Pomystéw — kilka pomystow:
Rysowanie
Masa plastyczna
Glina, kamien
Papier, bibuta
Tkaniny widczka
Pixel
Rolki po papierze toaletowym i recznikach papierowych
Programowanie
Projektowanie 3D

https://www.tinkercad.com/
https://www.youtube.com/watch?v=LrU2zm g7IE

Obszary rozwojowe:

W centrum uwagi: Dodatkowo:

* Umiejetnoscispoteczne ¢ Przedmiot-empatia
* Mata motoryka * Rozwijanie talentéw
* Kreatywnosc * Umiejetnosci zyciowe

Zadanie2: Przygotuj projekty zgodnie ze swoimi talentami.
Mozesz uzy¢ dowolnych materiatéw w tych projektach.
Mozesz narysowac wtasny projekt 3D, stworzy¢ kreatywne
figurki z materiatow z recyklingu. Wykorzystaj stworzone
materiaty do projektu z zakresu odpowiedzialnosci
spotecznej. Zbierz lub wydrukuj w 3D te projekty.
Zorganizuj kiermasz, tworzac projekty spoteczne dla oséb
lub zwierzat potrzebujacych pomocy w Twojej szkole lub
okolicy. Pomnazaj dobro. (rysunek, grawerowanie, projekt
3Ditp.)

Kazde rozwigzanie jest dobre!
Mozna uzy¢ dowolnych narzedzii materiatéw! Mozesz
skorzystaéz pomystowi listy materiatow z Bazaru

Pomystéw, wymysli¢ wtasne lub po prostu pozwolié
dzieciom by¢ kreatywnymi.

Bazar Pomystow — kilka pomystow:

Stworz projekty. Zbierz wszystkie zaprojektowane
materiaty i zorganizuj wraz z przyjaciétmiw szkole lub
w swoim otoczeniu kiermasz na rzecz ludzi i zwierzat
potrzebujgcych pomocy. Przekaz zebrane dary
osobom potrzebujgcym. Podaruj karme schroniskom
dla zwierzat.

Jak zarzadzac rezultatami:

Zorganizuj ukonczone zdjecia, umieszczajac je w internetowym repozytorium lub drukujac i wywieszajac na tablicy
ogtoszen. Jesli dzieci zrobity notatki lub maja dodatkowe pomysty, dofacz je rowniez.



https://www.tinkercad.com/
https://www.youtube.com/watch?v=LrU2zm_g7lE
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W centrum uwagi:

* Umiejetnosci spoteczne (D5)
Cele lekcji:

* rozumienie

* rozwigzywanie problemoéw
* podejmowanie decyzji

* organizacja pracy w grupie

Keloglan nieustannie zbierat i wydawat ztoto dzieki magicznej misce. Jednak jego mama nie byta zadowolona z jego
zachowania. Na poczatku sie ucieszyta, ale potem data mu ki{ka rad, jak rozsadnie wydawac pieniadze i by¢
ostroiréym. Keloglan gednak jej nie stuchat. Myslat, ze skoro ma magiczna miske, pieniadze nigdy sie nie skoricza i
juz niP y nie bedzie biedny. Jego mama martwita sie o niego. Nie chciata, zeby stracit swoja dobro¢. Wkrétce

eloglan stat sie najbogatszym cztowiekiem w kraju. Bogactwo zaczeto go psu¢ — marnowat ztoto na niepotrzebne
rzeczy, nikomu nie pomagat i nie przejmowat sig innymi ludZzmi. Jego mama ponownie go ostrze%ka — zaréwno przed
rozrzutnoscia, jak i przed jego zachowaniem wobec innych. Ale Keloglan znéw jej nie postuchat. Tym samym
zasmucit swoja mame, ktéra postanowita wréci¢ do ich starego domu. Ludzie zaczeli méwi¢ o Keloglanie zle, ale on
nic sobie z tego nie robit. Myélat tylko o tym, by mie¢ jeszcze wiecej pieniedzy. Chciat mie¢ kolejny patac —
wiekszy, nad rzeka. Poszedt wiec nad rzeke i \Iéyja{ swojg miske, ale wtedy wypadta mu z rak i wpadta do wody.
Skoczyt za nia, ale_nie umiat ptywaé. Ledwo udato mu sie uratowaé. Nikt mu nie pomégt. W miedzyczasie ztodzieje
ukradli jego ztoto. Zostat sam i smutny. Wrécit wiec do swojej mamy i opowiedziat jej, co si¢ stato. Mama
porozmawiata z nim spokojnie i pocieszyta go. Powiedziata mu, ze pieniadze to nie wszystko i ze nie warto tracic¢
przyjazni, szacunku i szczescia tylko po to, by by¢ boaatym. Data mu zyciowa lekcje — tym razem Keloglan
postuchat swojej mamy. Postanowit zmieni¢ swoje zachowanie i rozpoczaé nowe, dobre zycie.

Cechy gtéwne i interakcje postaci Jak korzystaé z Karty Postaci:
Postac Cechy Interakcja Kazdy uczen wypetnia swojg wtasng Karte Postaci:
Keloglan Chodzi, méwi, porusza Keloglan nieustannie zbiera ztoto * WpiSUje |m|e p05taCi
ramionami Zf:] pbomdocquagitczn'jjkmiski.‘Staje . OpiSUje ]ej cechy, ruchy, reakcje, |tp
sie bardzo bogaty. Nikomu nie . L. A
pomaga. Wydaje pieniadze na * zbiera elementy otoczenia, inne akcesoria,
niepotrzebne rzeczy. Jego mama rzezczy do zbudowania
go ostrzega, ale on jej nie stucha. ,
Wraca nad rzeke, poniewaz chce * przemysla etapy budowy robota, potrzebne
miec jeszcze wiekszy patac, i narzedzia i materia’ry

wpada do wody. Nikt mu nie . . .. .
pomaga. Ledwo udaje mu sig uciec Uczniowie moga uzy¢ wiecej niz

z rzeki. W miedzyczasie ztodzieje H : Znt P H
kradng Ich zioto. Keloglan jec.ine?j czesci Karty Postaci, jesli
uswiadamia sobie swdj btad. zadeIe taka potrzeba!
Zaczyna nowe zycie.
Keloglan
Matka Keloglana Chodzi, méwi, porusza Mama daje Keloglanowi rady.
ramionami Keloglan rani uczucia swojej R ‘
mamy, a ona wraca do domu. }(..‘_‘ ____________________________________ ¢
Keloglan zaczyna moéwic pieknie, -
gdy uéwiadamia sobie swoj btad. - Twoje imi¢ Matka
Zbuduj
‘ J 7 Keloglana
Rzeka Porusza sie w lewo i w Ko
prawo .‘:” Twoje imig. ~
Badz uwazny — Twéj robot powinien potrafié:
- S >4 Rzeka
Sugestie —
* Zidentyfikuj postacie w tekscie, ze szczeg6lnym uwzglednieniem T =
gtéwnych watkdéw fabularnych, cech postaci, emocjii dziatan. '
* Gitown
K o b v
: iy -~ pomyst
- woje imis.
Przemysl: Potrzebne
Proponowane materiaty ) T Ppliki
* Robot ArTeC i klocki (zestaw co najmniej 112 Oméw dziatania Keloglana, jego Podziel tekst
’ Yol
o . s . Nna czescl
elementow) matki, straznikéw patacowych i 'Q
* Modele anatomiczne lub ilustracje przedstawiajace stuzby. Przeanalizuj przyczyny i Wypisz
usta, ramiona i nogi skutki zachowan poszczegéinych potrzebne
* Biaty papier, otéwek, teczka postaci. materiaty
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Sugerowane materiaty

* Klocki ArTeC (zestaw co najmniej 112 elementdw)
oraz zestaw robota ArTeC (zawierajgcy
przynajmniej: 1 lub 2 ptyty gtéwne Studuino, 2
silniki DC, 2-8 serwomechanizmy, 5 czujnikéw
dotyku, 2-8 fotoreflektoréw IR, 2 Buzzers, 1
akcelerometr)

* Karty Postaci oraz szablon karty zadania
robotycznego

* Otéwek

Sugestie

Chodzenie

Omow, w jaki sposéb wykonywane sg ludzkie
ruchy

Wykonajcie wspdlnie kilka ruchéw — dzieci
powinny zauwazy¢ fazy wtasnych ruchéw
Pokaz dzieciom ruchome modele anatomiczne
Zbuduj prosta figure z ruchomymi nogami,
ramionami lub ustami z klockéw ArTeC
Zbuduj proste modele z wykorzystaniem réznych
technik

Ramie
Noga
Usta

W centrum uwagi:

* Umiejetnosci spoteczne (D5)
Cele lekcji:

* Rozwigzywanie problemow
* Podejmowanie decyzji

* Postrzeganie wtasnego ciata
* Planowanie

Jak wypetni¢ Karte Robota?

* Wybierz aktywnos$é robota oraz poziom ztozonosci
programu, tak aby odpowiadaty mozliwosciom dziecka.
Skorzystaj z karty aktywnosci, aspektu rozwojowego
oraz poziomu programowania.

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

* Zaprojektuj robota w kilku wariantach — zaréwno pod
wzgledem budowy, jak i programowania! Wypetnij karty
robota w jezyku docelowym!

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

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

Cagsei, ktérych potrzebuje do mojego robota:
To T — T
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Powigzane tematy w Kaciku Technicznym
* Programowanie silnika DC (2.a, 2.b)

u‘bu b:l'&lﬂ”éb“"

* Testowanie i programowanie serwomechanizmu (3.a)
* Programowanie ruchu przechylajgcego (3.b)
* Testowanie i programowanie czujnika dotyku (4.a, 4.b)

Tak bedzie dziatat méj robot:  fmplmsiisnt ) B2
i3

* Programowanie pilota z 4 przyciskami (4.d)
* Programowanie akcelerometru (4.e)
* Programowanie Buzzera (6.a, 6.b)
* Programowanie fotoreflektora IR (7.3, 7.c, 7.e)
* Wykrywanie obiektéw za pomocg fotoreflektora IR (7.d, 7.e)
* Programowanie robota podgzajgcego za linig (7.f)

NN————
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\ Roboty statyczne i
mobilne oraz roboty z

silnikami DCii

serwomechanizmami

PROG1 PROG2

Ruchome konstrukcje
bez programowania.

Robot podgzajacy za
linig wchodzi w
interakcje z obiektami
umieszczonymina
torze. Wspétpraca
miedzy robotami
statycznymia
ruchomymi

Robot sterowany
przez fotoreflektor IR.
Interakcja miedzy
robotami ruchomymi
a statycznymi

\

PROG4
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Pomysty na roboty o r6znym poziomie programowania

Robot podazajacy za
linig wchodzi w
interakcje z obiektami
umieszczonymina
torze. Wspotpraca
miedzy robotami
statycznymia
ruchomymi

Robot sterowany
przez fotoreflektor IR.
Interakcja miedzy
robotami ruchomymi
a statycznymi

PROG1 PROG2 PROG3

Gromadzenie ztota. Zréznicowanie cogactwa i charakteru

Roboty statycznei
Ruchome konstrukcje mobilne oraz roboty z
bez programowania silnikamiDCi
serwomechanizmami

P1 Silnik DC bez programowania

a.) Chtopiec zbudowany z silnikiem DC i uchwytem na baterie, ktéry naprzemiennie porusza ramionami, jakby , ptywat”.

b.) Na przektadni napedzanej bezposrednio przez silnik DC umieszczone sg figurki chtopca i kilku mieszkarncéw wioski.

* Gdy tadowarka baterii zostaje wtgczona i uruchamia silnik DC, chtopiec obraca sie w strone ludzi, a pozostate figurki
odwracaja sie od niego.

P2 Ptywajacy chtopiec

* Figurka chtopca zamontowana na 1 silniku DC, porusza naprzemiennie ramionamii porusza sie do przodu, jakby
ptywata.

a.) Uruchamia sie po nacisnieciu 1 czujnika dotykowego i zatrzymuje po nacisnieciu drugiego.

b.) Chtopiec porusza sie do przodu przez 5 sekund, jego program uruchamia sie po nacisnieciu 1 czujnika dotykowego.

* Mieszkancy odwracajg sie od chtopca za pomoca 2 serwomechanizmow, gdy ten znajdzie sie przed nimi.

* Ich program uruchamia sie po nacisnieciu 1 czujnika dotykowego.

P3 Robot sterowany fotoreflektorem IR i wspétpracujace roboty

a.) Robot sterowany przez 1 fotoreflektor IR po kazdej stronie robota-chtopca.

* Robot porusza sie w prawo-do-przodu lub lewo-do-przodu, w zaleznosci od tego, przed ktérym czujnikiem postawimy
czajnik.

* Gdy sie zatrzyma, figurka unosi sie za pomocga 1 serwomechanizmui wydaje dzwiek buzzera, jakby sie topita.

b.) Chtopiec zbudowany jako robot z 5 czujnikami dotykowymi (4 steruja kierunkami, 1 aktywuje buzzer).

* Gdy zblizy sie do mieszkancéw, ,méwi”, a gdy mieszkanicy sie od niego odwracaja, milknie.

* Mieszkancy sg zbudowani podobnie jak w P2, ale majg 1 fotoreflektor IR zamontowany na statycznym robocie i
»MOwia” ciggle za pomoca buzzera.

* Gdy wykryjg chtopca, odwracajg sie od niego, a ich buzzer sie wytacza.

P4 Interakcja miedzy robotem podazajacym za linig a robotami z serwomechanizmami

a.) Robot-chtopiec z 1 fotoreflektorem IR, poruszajgcy sie po linii.

* Za pomocg 2 serwomechanizmdéw porusza nogami, jakby ptywat.

* Ma réwniez 1 fotoreflektor IR w rece, skierowany do przodu, ktéry wykrywa przeszkody.

* Jeslirobot-chtopiec zblizy sie do jednego z 2 kociotkdw na obrzezach, barierazamyka sie na 1 do 5 sekund, robot
zatrzymuje sie i uruchamia buzzer.

* Gdy bariera sie otworzy, robot rusza dalej po nacisnieciu 1 czujnika dotykowego.

b.) Robot-chtopiec porusza sie zygzakiem za pomocg 1 akcelerometru.

* Mieszkancy sg wyposazeniw 8 serwomechanizmow i 8 fotoreflektorow IR. Sg rozmieszczeni wzdtuz $ciezki
zygzakowatej chtopca. Gdy chtopiec mija kolejng figurke, ta odwraca sie od niego.




