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O nas

Misjg Planety Robotow jest edukacja i popularyzowanie nauk scistych wsrdd dzieci i mtodziezy
w $rodowisku nowych technologii. Naszg gtéwng dziatalnoscia sg zajecia edukacyjne z
robotyki. Uczymy sie robotyki, ale tez wykorzystujemy to ztozone srodowisko do ogdlnego
nauczania STEM (Science, Technology, Engineering, Mathematics). Podczas naszych
warsztatéw projektujemy, budujemy, programujemy i testujemy roboty na rdzinych
poziomach (w zaleznosci od wieku i poziomu zaawansowania).

Jak wygladajg warsztaty?

Nie korzystamy z gotowych instrukcji, a z O .

opracowanego przez nas programu zajec — BUduJemY°
=

-

edukacyjnych. Przebieg 1,5 godzinnych warsztatéw
z robotyki dostosowujemy do umiejetnosci i roboty patrolujace teren
poziomu zaawansowania uczestnikéw. Uczymy, jak . o
i ) silnych zapasnikéw sumo
przy pomocy blokowego jezyka programowania
(opartego na LabVIEW G Ilub SPIKE) wprawic¢
maszyny w ruch. Ttumaczymy, odpowiadamy na algorytmiczne sortownie
pytania, pomagamy, ale przede wszystkim mechaniczne zwierzaki

stawiamy na kreatywno$¢ naszych najmtodszych

aerodynamiczne wyscigowki

instrumenty koncertowe

uczestnikéw. Kiedy roboty zostang juz zbudowane, - -
) . ) ...l wiele, wiele innych!
testujemy efekty swojej pracy, czyli po prostu

Swietnie sie bawimy!
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Mozliwos¢ wyboru robota

LEGO Mindstorms EV3

Rozwijanie robotycznych umiejetnosci
jest mozliwe dzieki oprogramowaniu
EV3 Software na komputery, ktore
oferuje bardziej zaawansowany, ale
nadal przyjazny uzytkownikowi,
interfejs programowania.

.Serce” produktu to Inteligentny klocek
EV3 z poteznym procesorem ARM9,
portem USB do potaczen Wi-Fi i
internetowych, czytnikiem kart Micro
SD, podswietlanymi przyciskami i 4
gniazdami silnikéw. W zestawie
znajduja sie 3 interaktywne
serwosilniki, pilot, ulepszony czujnik
koloru, zaprojektowany na nowo
czujnik dotykowy, czujnik podczerwieni
i elementy LEGO® Technic do budowy
robota.

LEGO SPIKE Prime

SPIKE Prime taczy kolorowe elementy
konstrukcyjne LEGO, tatwy w obstudze
sprzet oraz intuicyjne srodowisko
kodowania typu przeciagnij i upusc
oparte na jezyku Scratch. To doskonaty
sposdb na zaangazowanie uczniow w
ciekawa zabawe, ktdra jest okazjg do
nauki, rozwijania umiejetnosci myslenia
krytycznego i rozwigzywania ztozonych
probleméw o réznym stopniu
trudnosci.

Gtownym elementem systemu SPIKE
Prime jest Hub, ktéry mozna
programowac. To zaawansowane
urzadzenie w ksztatcie klocka jest tatwe
w obstudze i ma 6 portéw
wejscia/wyjscia, matryce Swiatet 5x5,
modut Bluetooth, gtosnik, zyroskop 6-
osiowy i akumulator. Duzo mozliwosci
taczenia klockéw z Hubem, silnikami i
czujnikami oraz nowe, duze elementy
konstrukcyjne pozwolg uczniom
spedzi¢ mniej czasu na budowaniu, a
wiecej na uczeniu sie.
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Spotkajmy sie!

Bezptatne zajecia pokazowe

Zachecamy Panstwa do organizacji bezptatnych pokazowych zaje¢ z LEGO
Robotyki w Paistwa Szkole. Pokazy prowadzimy w klasach lub grupach do
30 osdb. Kazdy pokaz prowadzony jest przez dwdéch doswiadczonych
instruktoréw LEGO® Robotyki. Czas trwania jednego pokazu to 45 minut.
Chetnie zorganizujemy warsztaty dla kilku grup jedna po drugie;j.

Zajecia semestralne

Jezeli po pokazie naukowym dzieci bytyby zainteresowane regularnymi zajeciami z LEGO®
robotyki to jesteSmy w stanie je zorganizowac u Panstwa w Szkole. Proponujemy rozpoczecie
wspotpracy od pazdziernika 2020. Jest to mozliwe zaréwno w ramach zajeé pozalekcyjnych,
jak réwniez w ramach Panstwa zaje¢ dydaktycznych.

Wspotpraca miedzy Panstwa placéwka a Planetg Robotéw to obopdine korzysci. Rozpoczecie
zaje¢ LEGO Robotyki umozliwi Szkole rozszerzenie oferty, czym warto sie chwali¢ przy
zdobywaniu zainteresowania rodzicéw i ucznidw. Najwyzszej jako$ci warsztaty to doskonata
okazja aby rozbudzi¢ w podopiecznych zainteresowanie naukg i Swiatem nowych technologii.
Cotygodniowe spotkania to réwniez ogromna dawka swietnej zabawy, czego dowodem jest
usmiech i rados¢ uczniéw po kazdych zajeciach.

28 Cena od
ok. 50 zt
za
zaiecia

Klasy 1-3 Maks. 12
spotkan

oraz 4-6 osob
90 minut

Zajecia prowadzimy w dwdch grupach wiekowych dzieki czemu dopasowujemy poziom zajec
do uczestnikdw. Grupy sg mate i prowadzone zawsze przez dwéch instruktorow. Roczne
zajecia to 28 spotkan po dwie godziny lekcyjne. Jest mozliwos¢ ptatnosci na 3 sposoby:
jednorazowo (1500 zt), w dwdch ratach (2 x 800 zt) oraz w czterech ratach (4 x 450 zt).

Zajecia prowadzimy w obowiqzujgcym standardzie sanitarnym.

Kontakt: Planeta Robotow
t: +48 731 471 482 Ul. Wtoska 8
m: waw@planetarobotow.pl 00-777 Warszawa

www.planetarobotow.pl
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Program zajec¢ 2020/2021 — klasy 1-3

Nr warsztatow

8.

9.

. Wstep

. Napedy

. Skrecanie

. Szybkosé

. Odlegtosc

. Dodatkowy naped

. Pierwszy algorytm

Pierwsza petla

Geometria ruchu

10. Mata powtorka

11. Sensory

12. Sensor dotyku

13. Przycisk a algorytm

14. Przekfadnia szybkosci

15. Przekfadnia sity

16. Detektor kolorow

17. Jezeli , z6tty” to...

18. Multisensor-bot

19. Roboty polowe

20. Duza powtdrka

21. Najnajwyzszy robot

22. Czujnik podczerwieni

23. Beacon IR

24. Geometria IR

25. Robo-gaduta

26. Ztozony algorytm

27. Robot oblezniczy

28. Wtasny robot |

TEMAT

Krétka opowiesé o robotyce pomoze w pracy przez caty rok.

Po zajeciach wiemy, jak wprawic¢ dwa silniki w ruch po linii prostej.

Robot moze juz jezdzi¢ prosto i wykonywac fagodne lub ostre skrety.

Dowiadujemy sie, jak sprawi¢, by robot zwalniat albo przyspieszat.

Teraz kazdy moze ustali¢, ile robot jego zespotu doktadnie przejedzie.

Na tych zajeciach dowiadujemy sig, jak zastosowac jeszcze jeden silnik.

Utatwiamy sterowanie robotem za pomoca inteligentnych instrukcji.

Gdy wiemy, jak uzywac petli, mozemy usprawnic¢ wszystkie programy.

Uczymy sie stworzy¢ maszyne wykonujacg proste konstrukcje figur

Czas na przypomnienie sobie materiatu — jeszcze bedzie nam potrzebny

Robot poznaje swiat za pomoca czujnikéw i dlatego teraz my poznamy je.

Pokazemy, jakie sg nadzwyczajne sposoby uzycia zwyczajnego przycisku.

Dzieki tym warsztatom uczestnicy umiec beda uzy¢ przycisku w algorytmie.

Czy mozna przy$pieszy¢ pojazd za pomoca két zebatych? Po tych zajeciach - tak
Poprzednie roboty byty szybkie. Tym razem przektadnie zwiekszg ich site.

Element, czesto nazywany kamera, to czujnik koloréw. Pokazujemy, jak dziata.
Poznajemy wazny schemat programistyczny ,if” i sterujemy robota kolorami.

Znamy juz dwa czujniki i korzystamy z tej wiedzy. tgczymy sensory dotyku oraz barw.
Wyzwanie! Uczestnicy wymyslg, jak sprawié, by roboty przejechaty most oraz blokady.
Odswiezamy wiedze, aby dzieci znakomicie poradzity sobie z przysztymi zadaniami.
Wysokos¢ konstrukeji wptywa na jej stabilnosé, a my za jej pomocg wyjasniamy fizyke.
Uczymy sterowac maszyny popularng podczerwienia. Zaczynamy od podstaw.

Znamy juz petle, bloczki ,,if” i podczerwien — czas na zaprogramowanie i uzycie pilota!
Tym razem do wykonania konstrukcji figur uzyjemy transmiterow podczerwieni

Robot Mindstorms wyposazony jest w wyswietlacz i gto$nik — poznajemy ich funkcje
Tworzymy zaawansowany program, w ktérym uzyteczne sg wszystkie czujniki robota.
Znajac skomplikowane konstrukcje, z pomoca dodatkowych silnikéw tworzymy katapulty.

W ruch rusza wyobraznia, bo uczniowie tworza maszyny oparte tylko o wtasne pomysty.
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Program zajec¢ 2020/2021 - klasy 4-6

Nr warsztatow

1. Wstep i
serwomaotory

2. Optymalizacja
ruchu

3. ,Réwnolegte”
Swait”

4. Robot responsy-
wny

5. Warunek na
przycisk

6. Srodek ciezkosci

7. Petle skoriczone

j oo

8. If ,,niebieski”
or ,biaty” then...

9.Sonda IR

10. Mate
powtoérzenie

11. Machiny
da Vinci

12. Zaawansowane
”if”

13. Wektory i sity

14. Mechanika
przektadni

15. Predkos¢ x 3

Poziom zaawansowany

Jednostka centralna, sekwencje i motory nie

maja juz przed nami (niemal) zadnych tajemnic.

Poznajemy algorytmy. Sterujemy nimi robo-
tem, a nastepnie optymalizujemy sekwencje
ruchow.

0d teraz nasze roboty mogg wykonywac
dwie czynnosci naraz i czekac przed kolejnymi
ruchami.

Na zajeciach programujemy wyswietlacz tak,

by wyswietlat grafiki. Uruchomimy tez gtosniki.

Dowiadujemy sie, jak uzywac tryb bloczkow
,wait”, dzieki ktéremu robot czeka na polece-
nie.

Zrozumienie pojecia fizycznego pozwala
tworzy¢ maszyny, ktore lepiej radzg sobie z
zadaniami.

Mtodzi robotycy potrafig optymalizowac pro-
gramy za pomoca petli. Od teraz roboty mogg
wiecej!

Na tych zajeciach dowiadujemy sie, jak

potgczy¢ czujnik koloréw oraz warunek ,,jezeli”.

Uczymy sie zasad dziatania sensoréw podczer-
wieni. Mierzymy nimi odlegtos¢ i sterujemy
ruchem.

Poziom ekspercki

Wiemy, w jaki sposdb modelowac zaleznos-
ci miedzy promieniem kot a potrzebng liczbg
obrotow.

Tworzymy ztozone sekwencje, ktére umozliwiaja
przejechanie dowolnej wybranej drogi.

Zrozumienie mechanizmu réznicowego pozwala
na zaprogramowanie jego funkcjonalnosci.

Robo-eksperci potrafig nie tworzy¢ sekwencje
audio-wizualne, ale tez wgrywac wtasne grafiki.

Najbardziej zaawansowani programujg roboty na
oczekiwanie sygnatu z az dwoch réznych zrédet.

Czy dobry robot musi by¢ symetryczny? Ter-

az dowiemy sig, jak asymetrig zmieniac¢ punkt
ciezkosci.

Za pomocg ztozonych petli mozemy tworzyc se-
kwencje ruchu. Sterowanie staje sie fatwiejsze.

Zdobyta wiedza pozwala nam uzywac czujniki RGB
oraz wydajniejsze struktury warunkowe.

Tworzymy rownolegte warunki, ktére umozliwiajg
uzycie wielu réznorodnych czujnikow.

Omowilismy do tej pory niemato tresci, dlatego obu grupom przyda sie szybkie przypomnienie.

Wydawatoby sie, ze robot do jazdy wymaga
silnika. Dzisiaj jednak naszym napedem bedzie
fizyka.

Tym razem funkcje ,jezeli” postuzg nam do
stworzenia wielofunkcyjnych maszyn.

Wektory to podstawa przy projektowaniu
duzych robotéw. Poznajemy tez podstawy
dziatania sit.

Razem poznajemy sposob na skonstruowanie
przektadni z dwdch réznych kot zebatych.

Odkrywamy moc proporcji i odkrywamy
roznice miedzy predkoscig a przyspieszeniem.

Whprawimy robo-konstrukcje w ruch za pomoca
energii potencjalnej i momentu bezwtadnosci.

Za pomoca funkcji ,jezeli” zaprogramujemy
roztozyste drzewa algorytmiczne.

Dzieki wektorom uczymy sie, w jaki sposéb dosto-
sowac site tarcia do momentu obrotowego.

W trakcie zajec¢ zrozumiate staje sie, jak uzy¢ kilku
przektadni do zrealizowania réznych celdw.

Wyznaczamy szybkos¢ robota. Wspdlnymi sitami
udaje sie nam wyliczy¢ matematyczne zaleznosci.
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16. Zdalne
sterowanie

17. Warunki
réwnolegte

18. Zasada zachow-
ania pedu

19. Geolokalizacja

20. Duze
powtodrzenie

21. Osie symetrii

22. Robot tropigcy

23. Silnik jako
czujnik?

24. Petle warunkowe

25. ,Wired text”

26. ,Random”

27. Matematyka
i logika

28. Miernik
powierzchni

Poznany wczesniej sensor podczerwieni
umozliwia sterowanie pilotem — uczymy, jak to
osiggnac.

Na zajeciach koncentrujemy sie na stronie pro-
gramowej robota, poznajac przy tym zmienne.

Dzieki pojeciu uktadu ciat potrafimy mod-
elowac zaleznosci miedzy masg a predkoscia.

Za pomocg czujnikdw wyznaczamy lokalizac-
je obiektow. Nasze roboty bedg teraz unikac
przeszkod!

Za pomoca pilota programujemy nie tylko funkcje
motoryczne, ale réwniez audio-wizualne.

Uczymy sie wyszukiwac i rozwigzywac kolizje log-
iczne . Dzieki temu straszne przestajq by¢ btedy.

Uzywamy zasady zachowania pedu. Uczniowie
moga teraz decydowaé o mocy robota.

taczymy geolokalizacje ze strukturami warunkow-
ym. Roboty teraz moga wyznaczy¢ swoja trase.

Przyswajamy coraz bardziej wymagajacy materiat, wiec odswiezamy tresci przyswojone do tej pory.

Poznajemy osie symetrii. Po warsztatach
uczniowie wiedzg,ze rézne napedy stuzg
réznym celom.

Pokazujemy zastosowanie podczerwieni. Dzieki
niej robot bedzie poszukiwat pilota.

Kazdy silnik wysyta informacje zwrotng o
swoim potozeniu. Z jej pomocg stworzymy
kierownice.

Petla to jedno z podstawowych narzedzi pro-
gramisty. Dzisiaj poznajemy jej zaawansowane
funkcje.

Tworzymy podprogramy diagnostyczne,
ktérych wyniki wyswietlamy na ekranie.

Jak generator liczb losowych pomaga w
budowie? Chocby zaskakujac samych budown-
iczych :)

Poznajemy szczegdty zmiennych. Wykonujemy
na nich dziatania matematyczne oraz logiczne.

Znajac katy skretu i przejechane odlegtosci
programujemy funkgcje liczenia powierzchni
prostokata.

Stosujemy wtasnie otrzymane narzedzie matem-
atyczne do tworzenia modelu ruchu robota.

Do tego programujemy tez sekwencje warun-
kowe. Roboty zyskujg zréznicowane zachowania.

Eksperci zadecyduja, w ktérym momencie silnik
ma dziatac jako sensor, a w ktérym jako motor.

Dzieki ztozonym petlom warunkowym uzyskujemy
wysoki poziom optymalizacji procesow.

Stworzymy mini-gry sterowane za pomocg czu-
jnikdw. Z nimi robot zyska nowy wymiar zabawy.

Losowos¢ pomoze budowniczym. Dzieki niej zach-
owania ich robotéw bedg tajemnica dla innych.

Poznajemy réwniez spojniki logiczne, ktére dodat-
kowo usprawniaja funkcje warunkowe.

Potrafimy zaprogramowac funkcje obliczania pola
oraz obwodu dowolnej objechanej figury.
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