ASTRINAUCI AN

Scenariusz zaje€ edukacyjnych

Robotyka LEGO: zawody sumo

Temat zajeé: Zawody robotéw sumo

Grupa docelowa: 10-12 lat

Czas trwania: 90 min

Wymagany sprzet: Zestawy LEGO Education EV3, tablety, mata do walk sumo

Cele Edukacyjne

o Cele i efekty zaje¢ (Uczniowie):

o

Zrozumiejg zasady inzynierii mechanicznej: Dowiedzg sie, jak konstrukcja
robota — w szczegdlnosci potozenie srodka ciezkosci, masa oraz
przyczepno$¢ — wptywa na jego stabilnosc i site spychajgca podczas walki.
Opanujg budowe z wykorzystaniem klockéw LEGO Technic: Nauczg sie
tworzy¢ wytrzymate i sztywne konstrukcje, wykorzystujgc piny, belki i tgczniki,
aby robot wytrzymat starcia z przeciwnikiem.

Zastosuja naped réznicowy w praktyce: Przeanalizujg, jak niezalezne
sterowanie dwoma silnikami pozwala na precyzyjne manewrowanie, szybkie
obroty i skuteczne blokowanie ruchéw innego robota.

Wdroza automatyke opartg na sensorach: Zaprogramujg czujnik koloru do
ciggtego monitorowania podtoza, aby robot autonomicznie wykrywat krawedz
ringu (dohyo) i reagowat na nig natychmiastowym wycofaniem sie.

Rozwing myslenie strategiczne i optymalizacje: Bedg modyfikowac i
testowac algorytmy walki (np. predkos¢ ataku, kat obrotu po wykryciu linii),
szukajgc najskuteczniejszej metody na zwyciestwo.
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e Obszary STEAM: Inzynieria (Technic) | Fizyka (Tarcie i Masa) | Programowanie
(Petle i Warunki) | Strategia

Przygotowanie do zajeé

e Sprzet i oprogramowanie:

@)
O

o

Zestawy LEGO Education EV3 (najlepiej 1 zestaw na pare)

Tablety z aplikacjg LEGO EV3

Mata do walk sumo. Wykonaé jg mozna na biatej planszy przy uzyciu
czarnego flamastra lub tasmy izolacyjnej. Srednica okregu powinna wynosié
okoto 65 cm. Wieksza plansza rowniez sie sprawdzi, ale wydtuzy to czas
pojedynkow
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e Przygotowanie sali:

o

Stoly - najlepiej jeden na zestaw, co zapobiegnie mieszaniu sie klockéw
pomiedzy zestawami.

Projektor multimedialny - wspomaga proces ttumaczenia programowania
Miejsce na podiodze do roztozenia maty. Warto przyklei¢ jg tymczasowo do
podtogi.

Przebieg zajeé

. Wstep

1. Robotyka - Porozmawiaj z dzie¢mi i sprawdz ich wiedze ogdlng na temat robotyki.
Uzyj pytan pomocniczych, aby przeprowadzi¢ je przez proces porzgdkowania wiedzy

a.

b.

Gdzie mozna spotka¢ roboty? - zbieramy od dzieci propozycje miejsc i
przyktady robotéw. Np.: fabryka (robotyczne ramie), dom (odkurzacz w stylu
Roomba), sklepy i restauracje (roboty promocyjne), kosmos (taziki)

Czym roboty roznig sie od zwyktych maszyn elektrycznych? - postuzyc sie
mozna porownaniem tradycyjnego odkurzacza z automatycznym.
Najwazniejsze cechy, ktérymi wyréznia sie robot: dziata samodzielnie, z
kazdym uruchomieniem moze dziata¢ inaczej, jest zaprogramowany, reaguje
na otoczenie

2. Dzisiejsza misja - Wprowadz dzieci w dzisiejszg misje.
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Na dzisiejszych zajeciach roboty rywalizowaé bedg w sportowej konkurenciji.
Pytamy dzieci co wiedzg o walkach sumo i obowigzujgcych zasadach
Pokazujemy krotki filmik z pojedynku sumo.
Zadaniem dzieci bedzie zbudowaé robota sumo. Dostang od nas instrukcje
pozwalajgcg zbudowaé podstawowy pojazd, a nastepnie dodadzg wtasne
modyfikacje, ktére zapewni¢ majg zwyciestwo.
3. Zestaw Lego Education EV3 - opowiedz o podstawowych elementach zestawu
a. Pokazujgc dzieciom klocki wspominamy o sortowaniu i konieczno$ci
utrzymania porzadku w zestawie
b. Pokazujgc elementy elektroniczne porownujemy je do ludzkiego ciata:
m HUB - mézg
m silniki - miesnie
m czujniki - zmysty
m akumulator - serce

oo oo

Il. Konstruowanie

1. Dzieci budujg najpierw podstawowy pojazd wedtug tej instrukcii:
https://astronauci.pl/ev3-pojaz

2. Przed rozpoczeciem budowania ustalcie zasady wspétpracy adekwatne do wieku
dzieci. Im starsze dzieci (lub lepiej sie znajg) tym wieksza autonomia w zarzgdzaniu
wspotpracs.

3. Po zbudowaniu dzieci podigczajg silniki do HUB’a najkrétszymi kabelkami. Jeden
silnik do portu “B”, drugi silnik do portu “C”.

4. Zbieramy dzieci wokot naszej planszy, aby oméwi¢ sposob w jaki dziatat bedzie
robot.

a. Pytamy dzieci jak zachowywac sie powinien robot, ktéry chce wygrac
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b.

13

Najpierw musimy zadbac¢ o to, aby robot nie przegrywat. Nie moze wiec
wyjezdzac poza brzeg planszy - czarnag linie.
Pytamy dzieci, ktory z czujnikow moégtby jg rozpoznac - czujnik koloru.
Ustalamy w ktérym miejscu robota powinien sie znalez¢ i gdzie byc¢
skierowany - z przodu robota, skierowany w dét.
Skupimy sie na najprostszej wersji programu, w ktérej robot jezdzi tylko
wewnatrz planszy i jej nie opuszcza.

i. etap 1: robot jedzie do przodu, az wykryje czarng linie

_

ii. etap 2: robot sie obraca jadgc po tuku w tyt
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ii. etap 3: powtarzamy powyzszg sekwencje ruchow

5. Dzieci muszg przyczepi¢ czujnik koloru z przodu swojego robota, musi by¢ bardzo
blisko podtoza. Podtgczamy go kablem do portu “3”. Przyktad montazu:

6. Po podfgczeniu czujnika dzieci majg maksymalnie 10 minut na przerobienie swojego
pojazdu w wojownika sumo. Warto porozmawiac¢ z dzieémi, jakie elementy mogg dac
im przewage:
a. ochrona wtasnego czujnika
b. zwiekszenie stabilnosci robota
c. element, ktory spowoduje przewrdcenie przeciwnika lub uniesienie jego koét
d. odlotowy wyglad (=

lll. Programowanie i wyzwania

1. Przystepujemy do programowania. Wczesniej ustalilismy juz doktadny schemat
dziatania robota. Teraz nalezy to przetozy¢ na jego jezyk programowania.
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2. Programowanie dzielimy na etapy odpowiadajgce akcjom robota
a. Jazda do przodu. Dzieci samodzielnie decydujg o wartosci mocy.
Maksymalna moc 100 % wydaje sie najlepsza, jednak wptywa to réwniez na
predkos¢ robota. Gdy jest ona duza, zwigkszamy ryzyko, ze czujnik nie
wykryje czarnej linii. Decyzje zostawiamy dzieciom i sugerujemy, zeby
zmieniali ten parametr pézniej na podstawie obserwac;ji efektéw

@ start moving at @ % speed

b. Oczekiwanie na czarng linie. Robot musi czeka¢ az wykryje czarny kolor.

@ start moving at @ % speed

3 =« | wait until coloris black »

c. Jazda do tytu po tuku. Nie mozemy tu polegac na czujniku. Wykryje on czarng
linie dopiero gdy robot bedzie juz poza planszg. Ustawiamy odlegtosé
domysinie na 2 obroty i pozostawiamy to dzieciom do dalszej modyfikaciji.
Pozgdana wartos¢ obrotu jest w zakresie 15-20. Dzieci mogg jednak
sprébowac tez innych wartosci, np. obrotu w miejscu (wartos¢ 100).

@ start moving at @ % speed

3 » | wait until coloris black «

@ move for o rotations v at @ % speed
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d. Powtarzamy sekwencje ruchow.

==

@ start moving at @ % speed

@l D

@ move for o rotations + at @ % speed
S

3. Gdy program jest gotowy, nastepuje czas na testy. Dzieci na poczatku testujg roboty
pojedynczo i decydujg o parametrach w programie.

4. Rozpoczynamy pojedynki robotow. Pomiedzy nimi dzieci mogg dokonywac
modyfikacji w programie na podstawie obserwac;ji.

5. Poza pojedynkami 1 vs 1, warto na koniec zrobi¢ pojedynki w stylu “deathmatch”.
Ustawiamy na planszy wszystkie roboty, zwycieza ten, ktéry zostanie na planszy jako
ostatni.

IV. Zakohczenie

1. Czas na podsumowanie i okazja aby dzieci podzielity sie swoimi wrazeniami.
2. Dzieci dzielg sie swoimi spostrzezeniami dotyczgcymi najbardziej optymalnych
ustawien programu.

Materiat powstat w ramach projektu: STEAM bez barier — nowoczesna edukacja
technologiczna dla dzieci z mniejszych miejscowosci i w trudnej sytuacji materialnej
realizowanego przez Fundacje Samodzielni z Funduszu Amazon
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