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Temat: Sterowanie Codey Rocky za pomocg komend gtosowych

Klasa: od Ill klasy szkoty podstawowej wzwyz (w zaleznosci od poziomu

Zaawansowania)

Przedmiot: edukacja wczesnoszkolna — edukacja informatyczna, informatyka, zajecia

z programowania
Autor: Jolanta Miekus

Czas trwania: 1 godz. lekcyjna

Cele ogélne:

e okreslanie potozenia przedmiotu wzgledem siebie,

e rozwijanie kompetencji miekkich (logiczne, algorytmiczne myslenie).

Cele szczegotowe. Uczen:

e okresla kierunek przemieszczania sie przedmiotu,

e prezentuje kierunek ruchu przedmiotéw oraz osob,

e wykorzystuje znajomosc¢ kierunkdédw do poruszania robotem w odpowiednig
strone,

e wydaje odpowiednie polecenia,

e postuguje sie komputerem lub innym urzgdzeniem cyfrowym oraz urzgdzeniami
zewnetrznymi przy wykonywaniu zadania,

e tworzy i sprawdza algorytmy dziatania.

Metody:

e praca indywidualna — gdy mamy po jednym robocie na osobe,
e praca zbiorowa (cata klasa) - gdy mamy jednego robota na klase,

e praca grupowa (pary) - gdy mamy po jednym robocie na grupe osob.
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Srodki dydaktyczne:

e roboty Codey Rocky,
e komputer/ tablet z zainstalowang odpowiednig aplikacjig mBlock do
programowania robotow,

e przeszkody do stworzenia toru przejazdu np. drewniane lub plastikowe klocki.

Przebieg zajec:

W trakcie naszej przygody z Codey Rocky sterowaliSmy nim juz na wiele sposobdéw -
za pomoca klawiatury czy przyciskami Codey a. Dzisiaj sprobujemy wprawi¢ go w ruch

za pomocg komend gtosowych.

Wprowadzenie do tematu

Po raz kolejny skorzystamy tutaj z potgczenia reakcji duszka i robota. Po wcisnieciu
odpowiedniego przycisku uruchomimy opcje nagrywania i analizy naszego gtosu.
Kiedy program rozpozna odpowiednig komende wysle informacje do robota by ten
wykonat okreslony ruch. Wydrukuj dla uczniéw odpowiednig droge do pokonania lub
ustaw przeszkody i zrébcie zawody! Ciekawe, ktory robot dotrze na miejsce jako

pierwszy!

Programowanie - robot

Rozpoczniemy od zaprogramowania reakcji robota. Wstepnie ustalilismy, ze nasz
Codey Rocky bedzie mogt sie porusza¢ w czterech kierunkach — do przodu, do tytu

oraz skreca¢ w lewo i w prawo pod katem 90 stopni.

» Najpierw tworzymy odpowiednie komunikaty w zaktadce ZDARZENIA
odpowiadajgce naszym kierunkom. Przyjmijmy, ze mogg one wygladac
nastepujgco:
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» Teraz w zaktadce AKCJA odnajdujemy odpowiednie reakcje ruchowe naszego

robota. Ja wybratam nastepujgce, ale oczywiscie Twoi uczniowie mogg wybrac¢

catkowicie inny czas czy moc:

&% jedz prosto do tylu z moca m % przez o sekund

&% jedz prosto do przodu z moca m % przez o sekund

&&= skre¢ w lewo ) @ stopni i1 czekaj

&% skre¢ w prawo C* @ stopni | czekaj

» Po potgczeniu komunikatéw z reakcjami powstang nastepujgce skrypty:
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kiedy otrzymam dotylu v

&% przesuh do tylu z moca m % przez o sekund

kiedy otrzymam w lewo »

&% skre¢ wlewo ) @ stopni 1 czekaj

kiedy otrzymam w prawo v

&% skre¢ w prawo C* @ stopni i czeka)

kiedy otrzymam prosto v
&% jedz prosto do przodu z moca m % przez o sekund

Programowanie — duszek

Przy programowaniu duszka rozpoczniemy od pobrania odpowiedniego rozszerzenia
— wykorzystamy niezastgpione Ustugi poznawcze! Pamietajcie o przetgczeniu trybu
pracy na LIVE!

&

Ustugi poznawcze
Wyprodukowane przezm... .1 (5 [

Ustugi poznawcze Interfejsu
Programowania Aplikacji pozwalajag
dodawac inne cechy, na przykiad

Video, Mowa, Jezyk i Wiedza. Wiecej

+ Dodaj
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» Po wybraniu opcji Dodaj zyskujemy nowg ikone na pasku zaktadek i catg palete
nowych blokéw! Nam potrzebne bedg dwa z nich:

¢ rozpoznawaj mowe w jezyku Mandarynski(uproszczony) v przez 2 v sekund

d® wynik rozpoznawania mowy

» Ten pierwszy zmieniamy oczywiscie wybierajgc jezyk polski:

d rozpoznawaj mowe w jezyku Polski * przez 2 v sekund

» Wracamy jednak do zaktadki ZDARZENIA. Musimy teraz wybrac, co bedzie
uruchamiato nasz skrypt. Ja zdecydowatam sie na starg, poczciwg spacje,
dlatego wybratam nastepujgcy blok:

Cheyy

> Z tej samej zaktadki wykorzystamy jeszcze bloki komunikatow, ktore wczes$niej

utworzylismy w trybie Urzgdzenia:

nads prosi + st wiwo -
=

> Niezbedny okaze sie tez warunek, ktére znajdziemy w zaktadce KONTROLA.

-

g

-

N g

Przemieszczenie sie robota bedzie wykonywane, bowiem pod warunkiem

odpowiedniego odczytania komunikatu przez sztuczng inteligencje.
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> Woybranie owalnego bloku z wynikiem rozpoznania naszej mowy sprawia, ze
musimy go gdzies zagniezdzi¢. W zwigzku z tym potrzebujemy takze bloku z
zaktadki WYRAZENIA:

W miejscu przed znakiem réwna sie umiescimy blok “wynik rozpoznawania mowy”, a

po znaku rowna sie wpiszemy rézne opcje tego rozpoznania. W efekcie mozemy

otrzymac nastepujacy wynik:

i wynik rozpoznawania mowy = (eleRs%{¥

d® wynik rozpoznawania mowy = QE]

d® wynik rozpoznawania mowy =

i wynik rozpoznawania mowy =

» W ramach urozmaicenia zadania mozecie dodac¢ rowniez bloki AKCJA z panelu
duszka, tak by razem z robotem przemieszczat sie rowniez jego komputerowy
odpowiednik. W kostiumach mamy takze podobizne Codey'a, wiec zachecam

do rozszerzenia tego zadania!
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zmien y o m Zmien y o

» Finalnie nasz skrypty moze wyglgda¢ nastepujgco:

kiedy spacja v klawisz nacisniety
& rozpoznawaj mowe w jezyku Polski * przez 2 v sekund
jezeli d8 wynik rozpoznawania mowy | = to

nadaj prosto v

Zmien y o m

Jjezeli d8 wynik rozpoznawania mowy
nadaj dotylu v

Zmiefiy o

Jjezeli d8 wynik rozpoznawania mowy

nadaj wlewo v

skrec © @ stopnie

jezeli d5 wynik rozpoznawania mowy

nadaj w prawo v

skre¢ @ stopnie

» W zaktadce USLUGI POZNAWCZE zaznaczcie tez ptaszkiem kwadrat przy
wyniku rozpoznawania mowy. Pozwoli to Wam na biezgco kontrolowacg, jak
sztuczna inteligencja rozumie to, co méwicie. Pamietajcie by méwi¢ gto$no i
wyraznie, a takze w odpowiednim momencie po wcisnieciu spacji. Dopiero

wtedy macie szanse naprawde wprawi¢ Waszego robota w ruch.

éf wynik rozpoznawania mowy
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Podsumowanie

Te zajecia to idealny trening postrzegania dla Waszych uczniow. Wszystko jest,
bowiem proste, gdy stoimy bezposrednio za naszym robotem. Kiedy jednak ten
zmienia kierunek, a my pozostajemy w tym samym miejscu sprawa zaczyna sie
komplikowac - “nasze lewo” nie jest wtedy lewg strong robota, a i jazda do przodu

bedzie wymagata postawienia sie w perspektywie naszego modela.

Podpowiedz

v" Mozecie utrudni¢ sobie zadanie wprowadzajgc utrudnienia, czyli np. inne katy,
pod ktérymi moze przemieszczac sie robot. Trzeba bedzie wtedy utworzy€ i
zapamieta¢ wiecej komend, ale zabawa bedzie przednia.

v’ Stworzcie wilasny tor przeszkdéd! Musicie jednak najpierw zbadaé, ile
centymetrow pokonuje robot w czasie jednej sekundy przy wskazanej przez
Was mocy. Mozecie takze skorzysta¢ z maty miasta dedykowanej do robota i
zrobi¢ przejazdzke po miescie! - https://www.sklep.audiowizualne.pl/pl/p/Mata-
dwustronna-Miasto-Kratka-144-x-200-cm/24

v" Przy tym scenariuszu az prosi sie by zorganizowaé wyscigi. Nie jest to jednak
takie proste, poniewaz w przypadku nieduzego pomieszczenia nasz komputer
moze nagrywac takze inne dzwieki z otoczenia i trudno mu bedzie zrozumieé
wydawane przez nas komendy. Jesli chcecie jednak zachowac adrenaline
towarzyszgcg rywalizacji mozecie mierzyé czas przejazdu. Co wiecej - Codey
moze sam to zrobi¢! Dodajcie komendy START i STOP, ktére uruchomig lub

zastopujg timer i po ktopocie!

Takie skrypty dodajcie do pola roboczego robota:


https://www.sklep.audiowizualne.pl/pl/p/Mata-dwustronna-Miasto-Kratka-144-x-200-cm/24
https://www.sklep.audiowizualne.pl/pl/p/Mata-dwustronna-Miasto-Kratka-144-x-200-cm/24
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kiedy otrzymam start v kiedy otrzymam stop v

A takie do duszka:

jezeli d® wynik rozpoznawania mowy = to

nada) start v

jezeli d® wynik rozpoznawania mowy = @ to

nadaj stop v




