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Temat: Codey Rocky i figury geometryczne.
Klasa: 1 - 3 szkoty podstawowe;j

Przedmiot: edukacja wczesnoszkolna: edukacja matematyczna, edukacja

informatyczna, zajecia swietlicowe, informatyka, matematyka
Autor: Jolanta Miekus

Czas trwania: 2 godz. lekcyjne

Cele ogolne:

e rozwijanie kompetencji miekkich (logiczne, algorytmiczne myslenie),
e poznanie podstawowych figur geometrycznych — kwadrat, prostokat, koto i

trojkat.

Cele szczegétowe. Uczen:
e nazywa figury geometryczne przedstawione na ilustraciji,
e wie, co odrdznia poszczegodlne figury od innych,
e o0dnajduje figury geometryczne w swoim otoczeniu,
e postuguje sie komputerem lub innym urzgdzeniem cyfrowym oraz urzgdzeniami
zewnetrznymi przy wykonywaniu zadania,
e Kkorzysta z zasobdw internetowych,

e tworzy i sprawdza algorytmy dziatania.

Metody:

e praca indywidualna,
e praca zbiorowa (cata klasa),

e praca grupowa (pary).

Srodki dydaktyczne:

e roboty Codey Rocky,
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e komputer/ tablet wraz =z =zainstalowang odpowiednig aplikacja do
programowania robotow,
e Karta Pracy nr 1,

e tablica/ monitor interaktywny do zapisywania wnioskow.

Przebieg zajec:

Codey Rocky oprocz jazdy do przodu i do tytu potrafi takze wykonywaé skrety. Co
wiecej, skrety te moze wykonywac¢ pod wskazanym przez nas katem. Dzieki temu

mozemy nauczy¢ go jezdzi¢ kreslgc kwadrat, prostokat, trojkat, a nawet koto.

Wprowadzenie do tematu

Cztery podstawowe figury geometryczne to kwadrat, prostokat, koto i kwadrat. Zanim
bedziemy mogli przejs¢ do programowania przejazdu robota, uczniowie muszg

dowiedzie¢ sie, jakie sg cechy charakterystyczne poszczegdlnych figur.

Zadanie 1.

Zaprezentuj uczniom po kolei wprowadzane dzisiaj figury. Przy kazdej zadaj

nastepujgce pytania:

e Co ma ta figura, czego nie majg inne?
e Jak jest zbudowana?
e Co Wam przypomina?

e Czy widzieliscie w swoim otoczeniu przedmioty o takim ksztatcie?

Przyktadowe cechy/ wiasnosci figur przedstawia ponizsza tabela.

KWADRAT PROSTOKAT KOLO TROJKAT
_ Ma cztery boki, ale Nie ma
Ma cztery takie . . . _
) nie wszystkie sg wyroznionych Ma trzy boki.
same boki. _ )
takie same. bokow.
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Ma cztery takie Ma cztery takie _ )
Nie ma katow. Ma trzy katy.
same katy. same katy.
Ksztatt kwadratu Prostokat . _
. _ o Koto przypomina Przypomina np.
mogg miec¢ znaki przypominajg np.
' . stonce daszek.
drogowe. okna i drzwi.
UWAGA!

Postarajcie sie zapisa¢ w widocznych miejscach cechy figur podane przez uczniow!

Zadanie 2.

W tym =zadaniu uczniowie muszg znalez¢ w klasie jak najwiecej rzeczy
przypominajgcych dang figure. Do zbierania danych mozecie uzy¢ Karty Pracy nr 1,

w ktdrg uczniowie majg wpisac (bgdz narysowaé) odpowiedzi.

Programowanie robotow

Przy programowaniu robotéw musimy wyttumaczy¢ uczniom, ze prostokat swojg
nazwe otrzymat od kata prostego, a kat prosty ma 90 stopni. Wazng informacjg bedzie
réwniez to, ze kazdy kwadrat jest prostokgtem, czyli jego cztery katy takze majg po 90
stopni. Te informacje pozwolg nam napisa¢ kod na jazde robota na planie kwadratu i

prostokata.

Popros uczniéw, zeby na chwile oni stali sie robotami i pokazali, jak powinien wyglagdac¢
przejazd robota na planie kwadratu. Odpowiedz ucznidw powinna nakierowac ich na
to, ze robot musi jecha¢ do przodu, skreci¢ w prawo wiasnie o 90 stopni. Taka

czynnos¢ musi by¢ powtérzona 4 razy, zeby robot wrdocit do punktu wyjscia.
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» Skrypt przejazdu na planie kwadratu wyglgda nastepujaco:

kiedy Codey uruchomi sie
&% poruszaj sie do przodu z moca m % przez o sekund

&% skre¢ w prawo C4 @ stopni i czekaj

=N poruszaj sie do przodu z moca m % przez o sekund

&% skre¢ w prawo C* @ stopni i czekaj
&% poruszaj sie do przodu z moca m % przez o sekund
&5 skre¢ w prawo O @ stopni i czekaj
=N poruszaj sie do przodu z moca m % przez o sekund

&% skre¢ w prawo C* @ stopni i czekaj

> Jesli pracujecie ze starszymi dzieCmi mozecie poleci¢ im zmiane powyzszego
skryptu przy uzyciu bloku |~z zakladki KONTROLA.
To proste wprowadzenie pojecia petli, czyli powtarzania pewnych instrukcji.

> Jezeli uzyjemy wspomnianej petli nasz algorytm bedzie wygladat nastepujgco:

kiedy Codey uruchomi sie

=K poruszaj sie do przodu z moca m % przez o sekund

&% skre¢ w prawo O @ stopni i czekaj

» Od jazdy na planie kwadratu tatwo przejs¢ do jazdy na planie prostokata.
Pozwdl uczniom samodzielnie dojs¢ do tego, co nalezy zmienié, aby przejazd

na okreslonych bokach byt dluzszy. Gotowy skrypt moze wyglgdac nastepujgco:
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&= poruszaj sie do przodu z moca m % przez o sekund

&% skre¢ w prawo C* @ stopni i czekaj

&% poruszaj sig do przodu z moca @ % przez o sekund

&L skre¢ w prawo @ stopni i czekaj
&% poruszaj sie do przodu z moca m % przez o sekund
&% skre¢ w prawo @ stopni i czekaj
&% poruszaj si¢ do przodu z moca @ % przez o sekund

&= skre¢ w prawo C* @ stopni i czekaj

» W przypadku prostokgta takze mozna uzy¢ petli. Algorytm bedzie wtedy
wygladat nastepujgco:

&% poruszaj sie do przodu z moca m % przez o sekund

&L skre¢ w prawo O @ stopni i czekaj

&L poruszaj sie do przodu z moca @ % przez o sekund

& skre¢ w prawo C* @ stopni i czekaj

» Najtrudniej moze by¢ uczniom z napisaniem skryptu dla tréjkgta. Mozna
uprosci¢ to zadanie skupiajgc sie tylko na jednym rodzaju tréjkata, a doktadnie
na tréjkacie prostokatnym. W takim trojkgcie jeden z katéw ma miare 90
stopni. To znaczy, ze pozostate majg po 45 stopni, ale nie znaczy, ze w skrypcie
pojawi sie wiasnie taki kgt obrotu. Kat obrotu w tym przypadku wyniesie 135
stopni, poniewaz tyle stopni brakuje do 180 stopni. Twoi uczniowie z pewnoscig
sami dojdg do takich wartosci, kiedy tylko robot wykona pierwszy przejazd
prébny i zobaczg, na czym polega obrét o dany stopien. Przyktadowy skrypt dla

trojkata prostokgtnego wyglada nastepujgco:
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&L poruszaj sie do przodu z moca m % przez e sekund

&L skre¢ w prawo O @ stopni i czekaj

&% poruszaj sie do przodu z moca m % przez e sekund
EL skre¢w prawo C* stopni i czekaj

&% poruszaj sie do przodu z moca m % przez o sekund

&% skreé w prawo C* stopni i czekaj

» Przy ostatniej figurze, czyli kole, musimy wyttumaczy¢ uczniom, dlaczego
Codey Rocky moze tak tatwo skrecac i zataczac kota. Jest to mozliwe dzieki
posiadaniu dwoch silnikéw. Jeden napedza prawe kota, a drugi — lewe. Dzieki
temu, jesli zmienimy moc na jednym z silnikow - zaczyna skrecac! Przy
tworzeniu kot warto przekaza¢ uczniom wskazéwke — im wieksza réznica
miedzy moca lewego kota i prawego kota tym mniejsze koto. Kiedy
posiadacie wiecej robotow, mozecie sprébowaé kazdego z nich
zaprogramowac¢ na jazde po kole rdznej wielkosci! Skrypt moze wygladac

nastepujgco:

E’é lewe koto z moca m % 1 prawe kolo z moca @ %

Podsumowanie

Twoi uczniowie z pewnoscig na dtugo zapamietajg jak wyglagda kwadrat, prostokat,
tréjkat i koto. Co wiecej, gdy w starszych klasach bedg chcieli utrwali¢ inne figury —

Codey Rocky $wietnie sie w tym sprawdzi!
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Podpowiedz:

v Jezeli chcecie zyska¢ pewnos¢, ze Wasz robot swoim przejazdem narysowat
dang figure, a posiadacie w zanadrzu klocki LEGO® skorzystajcie z instrukcji
uchwytu dla pisaka dostepnej pod adresem:
https://www.kodowanienaekranie.pl/lego - robot nie tylko bedzie jechat, ale tez
rysowat dang figure!

v Aby utrudnic¢ troche zadanie, mozecie przygotowac przedmioty o ksztatcie dane;j
figury i zaprogramowac robota tak, by je objechat. Zyskacie wtedy pewnos¢, ze
przejazdem wykonat dang figure, ale parametry trzeba bedzie dostosowac do

wielkosci danego przedmiotu ©

v' Dodajcie odpowiedni blok z zaktadki WYGLAD i zmodyfikujcie skrypty tak, by

robot wyswietlat na wyswietlaczu po planie jakiej figury bedzie sie poruszaf!



