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I. Wstep

Program nauczania do zaje¢ Kota robotyki jest przeznaczony do realizacji na IV
etapie edukacyjnym. Pozwoli on mtodym ludziom spojrze¢ na zagadnienia informatyczne
przez pryzmat praktycznego zastosowania, co przyblizy ich do zamierzonych studiow na
kierunkach zwigzanych z informatyka i fizykg stosowang.
Program mozna zrealizowa¢ w ciggu 60 godzin. Zawarte w nim tre$ci nauczania
mozna realizowac na podstawie materialow przygotowanych przez nauczyciela
prowadzacego zajecia i poleconej literatury.
Zawiera on rowniez propozycje tresci z fizyki stanowiacych rozszerzenie kursu
podstawowego, wzbogaconych o elementy elektroniki i informatyki stosowanej.
Materiat zawarty w programie to propozycja - nauczyciel moze pracowaé zgodnie
Z nim, moze takze dokona¢ w nim zmian, w zaleznosci od potrzeb.

I1. Ogolne zalozenia programu

1. Narealizacj¢ programu przewidziano 60 godzin.
2. Tredci zawarte w programie mozna realizowaé¢ w Ciggu jednego roku lub dwoch.
3. Program bedzie realizowany w klasach uczacych si¢ matematyki i informatyki
w zakresie rozszerzonym. Zapewni on uczniom zdobycie wiedzy z zakresu
programowania prostych robotéw. Przygotuje ich takze do samodzielnego
uzupetniania wiedzy informatycznej, sprawnego funkcjonowania w $wiecie
opanowanym przez technike oraz $wiadomego korzystania ze zdobyczy cywilizacji
4. Nauczanie zagadnien z dziedziny zastosowania informatyki opiera si¢ na metodzie
projektu.
5. Kazdy projekt moze by¢ realizowany przez jednego ucznia lub grupe uczniow.
6. Program zaklada:
e projektowanie i bezpieczne wykonywanie uktadow elektronicznych przez uczniow
oraz dokonywanie obserwacji i formutowanie wnioskow
e stosowanie metod wyzwalajacych aktywnos$¢ ucznidw, ksztaltujacych umiejetnosci
uczenia si¢ 1 samokontroli
e stworzenie uczniom warunkow do samoksztatcenia, w tym samodzielnego
zdobywania informacji z r6znych zrodet dzigki zapewnieniu mozliwosci korzystania
z Internetu i dostepu do literatury popularnonaukowej oraz czasopism.

lll. Cele edukacyjne

Cel strategiczny
Ukazanie zwigzkoéw informatyki z praktycznym jej zastosowaniem w wielu dziedzinach
dziatalnos$ci cztowieka. Wyposazenie uczniow w wiedze umozliwiajaca
kontynuowanie ksztatcenia na kierunkach technicznych i przyrodniczych.
Cele ksztalcenia — rozbudzanie zainteresowania informatyka, rozwijanie
I poglebianie wiedzy umozliwiajacej dalsze ksztatcenie uczniow:
e integracja wiedzy z roznych dyscyplin naukowych: fizyki, elektroniki, matematyki
e ksztaltowanie umiej¢tnosci postugiwania si¢ pojgciami elektronicznymi i stosowania
ich do opisu zjawisk fizycznych, z wykorzystaniem §rodowiska programistycznego
e planowanie i wykonywanie prostych eksperymentéw (budowanie uktadow,
programowanie, wykonywanie pomiarow, analiza wynikow i wycigganie wnioskow)
e doskonalenie umiejetnosci poszukiwania, analizowania, oceniania



aktywizowanie ucznia i indywidualizowanie pracy z uczniem dzigki stosowaniu
projektu

I'V. Tresci nauczania wraz z propozycjq przydzialu godzin i wymaganiami

edukacyjnymi
!Eioﬁij Temat Tresci ksztalcenia UmiejetnosSci
2ajeé- 2 Wymagania
godz.) szczegolowe
Z podstawy
programowej
z informatyKki
1. Wprowadzenie do 1. Cele zajec. Zna specyfikacje
platformy Arduino. 2. Metody i warsztat pracy. platformy
3. Regulamin zajgc. ARDUINO.
4. Co to jest Arduino. Zna elementy
5. Elementy sktadowe sktadowe
platformy Arduino. urzadzenia.

IS

Specyfikacja Arduino.

podczerwien.
Podlaczenie czujki do
Arduino.
Programowanie uktadu z
zastosowaniem funkcji
Serial.

7. Oprogramowanie Arduino.
2. Programowanie 1. Budowa uktadu z jedng | Potrafi zbudowac
diody. dioda (zawsze podtaczaj | uktad z jedng dioda
poprzez opornik). i opornikiem oraz
2. Programowanie uktadu uruchomi¢ go.
z dioda. 9.15 pp(fizyka), 5.4,
3. Budowa uktadu z 5.5 pp
dwiema diodami. Potrafi zbudowac
4. Programowanie uktadu z | uktad z dwiema
réznymi czasami diodami
Swiecenia i opornikiem oraz
uruchomi¢ go.
5.5, 5.6 pp

3. Cwiczenia w 1. Budowa i programowanie 5.23 pp
grupach. dowolnego uktadu diod.

4. Sprawdzenie 1. Dziatanie funkcji: Potrafi sprawdzi¢
podtaczenia portu Serial.begin(9600), podlaczenie portu
szeregowego. Serial.end(), Serial.printin(), | szeregowego z
Czujka ruchu na pinMode(#pin,INPUT), uzyciem
podczerwien. digitalRead(#pin). wilasciwych funkcji

2. Powtorzenie uktadu z trzema | w jezyku C++
diodami. 5.4 pp
3. Duziatanie czujki ruchu na Potrafi podiaczy¢

czujke ruchu do
platformy Arduino
1 zaprogramowac
uktad

5.4 pp




5. Odczyt wartos$ci 1. Co to jest opornik nastawny? | Potrafi podiaczy¢
Z potencjometru 2. Sposob podiaczenia opornik do ptytki
z opornikiem opornika do plytki stykowej | stykowej Arduino
nastawnym. Arduino. i zaprogramowac
3. Zaprogramowanie uktadu. 5.24 pp
6. Wyswietlacz 1. Specyfikacja i oznaczenia Zna oznaczenie
tekstowy. pinow wyswietlacza. pinow
2. Zaprogramowanie i wys$wietlacza.
podiaczenie wyswietlacza. Potrafi podtaczy¢ go
do ptytki stykowe;.
Umie
zaprogramowac
wyswietlacz.
5.24 pp
7. Buzer. 1. Montaz uktadu z elementem | Potrafi
dzwickowym. zaprogramowac
2. Parametry buzera. buzer.
3. Programowanie buzera. 5.22 pp
8. Silniczek. 1. Specyfikacja silniczka. Zna specyfikacje,
2. Uzycie mostku H, aby nie steruje mocg
spali¢ Arduino. silniczka, potrafi
3. Sterowanie mocg zbudowac uktad
regulatorem silniczka i zaprogramowacé
L293DNE. go.
4. Budowa uktadu i 5.21 pp
programowanie silniczka. 9.7 pp(fizyka)
9. Ultradzwigkowy 1. Funkcjeczasu w Arduino: Zna funkcje czasu,
czujnik odlegtosci. delay(), potrafi wykonaé
delayMicrosececonds(ile), emulacje portu
millis(), microls(), COM, umie
pulseln(#nr,V). zbudowac¢ uktad
2. Emulacjaportu COM. z czujnikiem
3. Montaz uktadu, odlegtosci,
zaprogramowanie tak, aby programuje uktad
wypisywalo wartosci i testuje.
odlegtosci. 5.26 pp
10. Dioda RGB. 1. Specyfikacja diody Definiuje
2. Montaz i programowanie wyprowadzenia
diody w trzech kolorach — diody np.
czerwony, zielony, niebieski | #define czerwona 3
3. Mieszanie kolorow #define zielona 5
#define niebieska 6
11. Syrena alarmowa. 1. Dzwigk syreny generuje Potrafi zbudowac
buzzer 1 zaprogramowac
2. Generowanie melodyjek uktad z buzerem
12. Kontaktron, czujnik 1. Budowa i zastosowanie Potrafi

PIR.

kontaktronu
Budowa uktadu
z kontaktronem

zaprogramowac
uklad z
kontaktronem




Specyfikacja czujnika ruchu

I czujnikiem ruchu
PIR

13.

Klawiatura
numeryczna.

RN

Budowa i uzycie klawiatury
Uzycie biblioteki KeyPad
Mapowanie Klawiatury

Kod prostej centralki na
Arduino

Potrafi podtaczy¢
1 zaprogramowac
klawiature
numeryczng

14.

Wyswietlacz 7-
segmentowy

Opis segmentow
wyswietlacza

Podtaczenie wyswietlacza do
Arduino

Programowanie
wyswietlania pojedynczych
cyfr

Potrafi wyswietli¢
kolejne cyfry

z uzyciem funkcji
switch

15.

Termometry

Podlaczenie czujnika
temperatury do Arduino
Ustala temperature max i
min

Odczyt warto$ci temperatury
przy pomocy monitora portu
szeregowego

Wie jak zdefiniowaé
W programie czujnik
temperatury

16.

Budowa mobilnego
robota — konstrukcja
mechaniczna.

no

o o

Mocowanie Arduino oraz
baterii

Montaz silnikoéw
Przygotowanie trzeciego
punktu podparcia
Postawienie robota "na
kotach"

Zamocowanie baterii
Montaz Arduino

Potrafi zmontowaé
mechanicznie robota

17.

Budowa mobilnego
robota — sterownik
robota, czujniki.

agrwbE

11.
12.
13.
14.

Zasilanie robota
ZYacze zasilania
Bezpiecznik

Wiacznik suwakowy
Osobne zasilanie dla
serwomechanizmow
Filtrowanie zaklocen —
kondensatory

Zworka odcinajaca doptyw
zasilania do napgdow
Dioda sygnalizacyjna
Sterowanie napedami

. Ztacza dedykowane do

czujnikow

Odbiornik podczerwieni
Ekspander portow
Przycisk, dioda, buzzer
UART




15.

16.
17.

Pozostate porty 1/0, wejscia
analogowe

Czujniki uniwersalne
Czujniki mechaniczne

18. Czujniki optyczne
19. Pierwszy test shieldu
18. Budowa mobilnego 1. Bezpieczne wgrywanie Potrafi
robota — nowego programu zaprogramowacé
programowanie 2. Sterowanie silnikami z mozliwe ruchy
robota. uzyciem mostka robota
H (DRV8835)
3. Pierwszy test silnikow
w praktyce
4. Ograniczenie predkosci
5. Funkcje sterujace napedami
6. Funkcja zatrzymujaca robota
7. Ruchy robota
19. Budowa mobilnego 1. Mechaniczny czujnik Potrafi podtaczy¢ do
robota — omijanie przeszkod - zasada dzialania | robota czujnik
przeszkod. 2. Podlaczenie i montaz omijania przeszkod
czujnikow przeszkod: 1 zaprogramowac
"z przodu" na zewnatrz, " jego ruch
z przodu" do $rodka,
skrzyzowanie czujnikow
3. Test czujnikow
4. Wykorzystanie czujnikow w
robocie
5. Rozréznianie informacji od
czujnikow
6. Losowy obrot robota
7. Poprawki mechaniczne
20. Budowa mobilnego 1. Czujniki dla $wiattoluba Potrafi podtaczy¢ do
robota — $wiattolub. 2. Podtaczenie czujnikéw robota czujnik
3. Test czujnikéw przez UART | podazania za
4. Podazanie za $wiattem Swiattem
"w miejscu” 1 zaprogramowac
5. Program $wiattoluba jego ruch
6. Plynna jazda $wiattoluba
21. Budowa mobilnego 1. Czym sa line followery? Potrafi podtaczy¢ do
robota — line 2. Budowa toru do line robota czujnik
follower. followera podazania za czarng
3. Czujniki i zasada linig
wykrywania linii 1 zaprogramowacé
4. Podlaczenie czujnikéw jego ruch
do robota
5. Test i kalibracja czujnikow
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Implementacja prostego
komparatora tzn. nalezy
dobra¢ recznie warto$é
ADC, od ktorej bedziemy
uznawac, ze czujnik wykryt
linig

7. Line follower z jednym
czujnikiem

8. Line follower z dwoma
czujnikami

22. Budowa mobilnego 1. Rozne metody tacznosci Potrafi
robota — zdalne bezprzewodowej zaprogramowac
sterowanie IR. 2. Standard RC5 zdalne sterowanie

3. Odbiornik i nadajnik pilotem IR
podczerwieni

4. Jak sprawdzié, czy pilot
dziata?

5. Instalacja biblioteki RC5

6. Pierwszy test RC5

7. Zdalne sterowanie pojazdu

8. Wykorzystanie bitu toggle

23. Budowa mobilnego 1. Prezentacja robotow
robota — testowanie poszczegolnych grup
robota. montazowych

2. Sprawdzenie mozliwosci
robotow

24, Planowanie i 1. Przeglad elementow robota. | Potrafi zaplanowac
rozpoczecie montazu 2. Poczatki montazu. montaz robota
dwunoznego robota
kroczacego Allbot.

25. Budowa mobilnego 1. Polaczenie mechanicznych | Potrafi wykonaé
robota Allbot— czesci ndg robota. konstrukcje
konstrukcja 2. Sprawdzenie jego mechaniczng nog
mechaniczna nog machaniki. robota
robota.

26. Budowa mobilnego 1. Ztozenie podstawy pod Potrafi wykona¢
robota Allbot — elektronike robota. konstrukcje
konstrukcja 2. Wyprowadzenie zasilania. mechaniczng nog
mechaniczna robota pod jego
podstawy pod elektronike
elektronike robota.

27. Montaz arduino i 1. Umocownie Potrafi zamontowac
serwomechanizmoéw. serwomechanizmow na serwomechanizmy
Zaprogramowanie podstawie. 1 zaprogramowacé
robota Allbot. 2. Programowanie robota. robota Allbot

28. Testowanie robotow 1. Sprawdzenie mozliwos$ci

poszczegdlnych grup

robotéw kolejnych grup
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montazowych — montazowych przy
prezentacja zmiennych parametrach
, filmikow” z testow. W programie.
29. Analiza mozliwosci 1. Analiza trudnosci
innych typow konstrukcyjnych
robotow. i programistycznych.
30. Podsumowanie zajeé 1. Post-test na zakonczenie
z robotyKi. zaje¢¢ z robotyki.
2. Whnioski, uwagi, refleksje.

V. Szczegolowe cele wychowania
Cele wychowawcze — motywowanie uczniow do zdobywania wiedzy i umiejetnosci oraz
planowania swojej przysziej kariery zawodowej:
v' wzbudzanie postawy badawczej
v Ksztattowanie sumiennosci i doktadno$ci pomiarow
v’ ksztaltowanie umiejetnosci efektywnego wspotdziatania w zespole
v" dostrzeganie zagrozen dla cztowieka wynikajacych z rozwoju techniki
v’ ksztaltowanie postawy aktywnej ochrony $rodowiska

VI. Sposoby osiagania celow ksztalcenia i wychowania, z uwzglednieniem
mozliwosci indywidualizacji pracy w zaleznosci od potrzeb i mozliwosci
uczniow oraz warunkow realizacji programu
Program do zajg¢ Kota robotyki opiera si¢ na wielostronnym ksztatceniu zaleznym od
zdolno$ci uczniéw, umiejetnosci nauczyciela oraz doboru metod nauczania. Nauczyciel
powinien stosowac rozne metody nauczania: pogadanke, dyskusje, wyktad, pokaz, ¢wiczenia
laboratoryjne, projekt.
Umiejetno$ci ucznidw mozna rozwijaé, postugujac si¢ metodami nauczania praktycznego —
pokazem polaczonym z obserwacja 1 doswiadczeniem. Kazdy eksperyment powinien by¢
wczesniej zaplanowany, a wnioski koncowe zaprezentowane i przedyskutowane.
W programie przewidziano projekty do wykonania na lekcjach — najlepiej w grupach.
Obejmuja one montaz i zaprogramowanie uktadow elektronicznych.
Program zaktada wykorzystanie Internetu, literatury popularnonaukowej
i publikacji multimedialnych jako Zrodta informacji.
Uczniowie moga z nich korzystac, realizujac projekty indywidualne i grupowe.
Nauczyciel udziela konsultacji 1 wskazuje dziatania, ktore pomagaja uczniom porzadkowac
I OCcenia¢ materiaty.
VII. Opis zalozonych osiagni¢¢ ucznia
Po realizacji programu do zaje¢ Kota robotyki uczniowie bedg mogli wykazagé sie:
o znajomoscig podstawowych pojec elektronicznych i fizycznych
umiejetnoscig budowania prostych uktadow elektronicznych
umiejetnoscig zaprogramowania w jezyku C++ zaprojektowanych uktadow
prezentacjg wtasnych projektow elektronicznych
mozliwo$cig wyboru atrakcyjnych kierunkéw studiow np. robotyki, informatyki
stosowanej, a w przysztosci podjeciem atrakcyjnej pracy.

OO O O O
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