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Wstep

Zadaniem uczestnikow bedzie zbudowanie toru przeszkod dla robota z prostych

materiatdw dostepnych na miejscu (lub przyniesionych przez trenera i

uczestnikdow) typu kartony, kredki, pisaki, patyczki, linijki etc. Tor powinien

uwzglednia¢ 3 mozliwosci sterowania robotem. CzeS¢ toru do przejechania z

wykorzystaniem opcji line follower, kolejna - do przejechania z czujnikiem

odlegtosci (sonar) i automatycznym omijaniem przeszkdd oraz ostatni modut -

robot musi by¢ sterowany recznie, przy pomocy pilota lub aplikacji.

Po zbudowaniu toru, uczestnicy w parach przygotowujg i programujg zachowanie

robota, tak by byt w stanie pokonac tor przeszkéd. Mogg wykonac dwie jazdy

testowe.

Odniesienia do
Podstawy
Programowej:

Informatyka:

Uczen:

Klasa 6

Klasy 7-8

projektuje, tworzy i zapisuje w wizualnym jezyku
programowania: prosty program sterujgcy robotem lub
innym obiektem na ekranie komputera (II1.2);

testuje na komputerze swoje programy pod wzgledem
zgodnosci z przyjetymi zatozeniami i ewentualnie je
poprawia, objasnia przebieg dziatania programéw; (II 2)

Uczen projektuje, tworzy i testuje programy w procesie
rozwigzywania probleméw. W programach stosuje:
instrukcje wejscia/wyjscia, wyrazenia arytmetyczne i
logiczne, instrukcje warunkowe, instrukcje iteracyjne,
funkcje oraz zmienne i tablice. W szczegdlnosci
programuje algorytmy z dziatu I pkt 2 (II1);

projektuje, tworzy i testuje oprogramowanie sterujace
robotem Iub innym obiektem na ekranie lub w
rzeczywistosci (112);

bierze udziat w réznych formach wspdtpracy, jak:
programowanie w parach lub w zespole, realizacja
projektéw, uczestnictwo w zorganizowanej grupie
uczacych sie, projektuje, tworzy i prezentuje efekty
wspdlnej pracy (IV1);
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Celei
oczekiwane

Uczestnik/uczestniczka:
e Programuje w jezyku wizualnym;

rezultaty: e Wykorzystuje umiejetnosé programowania do
rozwigzywania problemow;
e Rozumie, w jaki sposéb dziatajg nowe technologie;
e Buduje prostego robota i go programuje;
Kryteria e Potrafie zbudowac robota;
sukcesu e Wiem, jak dziata jego czujnik odlegtosci;
(jezykiem e Wiem, jak dziata czujnik linii;
ucznia): e Umiem utozy¢ program do sterowania robotem;
Metody i formy ¢ Rozmowa kierowana;
pracy: e Pokaz;
e Metoda projektéw;
e Praca zespotowa;
Narzedzia i e komputery z dostepem do Internetu,
srodki e 10 ptytek micro:bit,
dydaktyczne: e 5 platform jezdnych Maqueen,
e aplikacja MakeCode,
e zatacznik nr 1 do scenariusza
e Kkilka biatych kartek, ew. duze arkusze biatego papieru,
e kilka pustych kartonéw np. po butach (przyniesionych
przez trenera lub/i uczestnikéw),
e czarna tasma izolacyjna,
Netografia (gotowe projekty omawiane na warsztacie):
https://makecode.microbit.org/ 3kbLgTUmvhEU
https://makecode.microbit.org/ EMx5MbKq4i77
https://makecode.microbit.org/ iJtE6X0DjRV8
Przed e Zi6z (instrukcja w scenariuszu) 1 platforme jezdng
zajeciami Maqueen

e Wydrukuj zatacznik nr 1 (1 tabela dla kazdej pary

uczestnikéw)

Przebieg warsztatu:

Uwagi:

Czas: 5 min.

Przywitaj uczestnikdw na spotkaniu. Poinformuj, ze celem
dzisiejszych zajec jest przygotowanie toru przeszkéd dla
pojazdu zbudowanego z micro:bit i platformy jezdnej
Maqueen. Tor powinien uwzglednia¢ 3 mozliwosci
sterowania robotem. Cze$¢ toru robot powinien
przejechac z wykorzystaniem opcji line follower (czujnika
linii), w kolejnej czesci ma uzy¢ czujnika odlegtosci
(sonar) i automatycznie omija¢ przeszkody, jeszcze w
innej czesci toru robot musi by¢ sterowany recznie.
Po zbudowaniu toru, uczestnicy w parach przygotujq i
zaprogramujq zachowanie robota, tak by byt w stanie
pokonac tor przeszkdd. Po przejechaniu kazdej z czesci
toru nastgpi zmiana oprogramowania sterujgcego
robotem na wtasciwe - pasujgce do kolejnego wyzwania.
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Czas: 20 min.

Zademonstruj uczestnikom podstawowe mozliwosci
jezdne ztozonego i zaprogramowanego wczesniej pojazdu
Maqueen. Mozesz wykorzystac¢ do pokazu np. ten projekt:
KMP - sonar stacjonarne (microbit.org)

Pozwoli to uczniom wyrobi¢ sobie zdanie o poziomie
trudnosci, jaki majg przygotowac budujac tor. Dodaj, ze
tor powinien byc¢ tak skonstruowany, zeby mozna byto
wprowadzi¢ jego niewielkie modyfikacje w trakcie testéw
jazdy.

Przypomnij uczestnikom: tor powinien skfada¢ sie z 3
czesci:

e line follower - robot porusza sie samodzielnie,
korzystajac z czujnikéw linii, tj. jezdzi po czarnej
linii naklejonej/narysowanej na ziemi,

e ,ultradzwiekowej” - robot porusza sie samodzielnie,
korzystajac z czujnika odlegtosci - jesli wykryje
przed sobg przeszkode, ominie jq,

e ,zdalnej” - robot porusza sie przy pomocy zdalnhego
sterowania przez uczestnika - przy pomocy
drugiego modutu micro:bit,

Przystgpcie do budowania toru z dostepnych materiatéw.
Dbaj o to, by tor nie byt zbyt skomplikowany i by jego
budowa odbyta sie szybko. Uczestnicy mogg wykleic¢
czarng tasma izolacyjng krzywgq linie na podtodze (o ile
jest taka mozliwos¢) lub na arkuszu papieru. Nastepnie (w
drugiej czesci toru) mogaq poustawiac kilka przeszkdd (np.
pudetek, plecakow itp.).

Po zbudowaniu toru ogto$, ze nadszedt czas, by
zmontowacé pojazdy. Popro$, by uczestnicy montowali
robota razem z tobg. Nadzoruj caty proces, zwrd¢ uwage,
ze montaz elementéw nie wymaga duzej sity. Chwal
uczestnikéw za ich prawidtowe dziatania.

Zademonstruj wszystkim sposéb montazu platformy
jezdnej Maqueen. Cato$¢ zamyka sie w czterech prostych
krokach:
1. Instalacja kétek (na wcisk).
2. Zamocowanie uchwytu na baterie (tasma klejaca,
dwustronna).
3. Podfaczenie micro:bit w slocie pojazdu (na wcisk).
4. Umocowanie czujnika ultradzwiekowego (na
wcisk).

Po zmontowaniu, gotowy pojazd powinien wygladac jak
na ponizszych zdjeciach.

Montaz jest bardzo
prosty i szybki, polega
na potgczeniu ze sobg
tylko kilku czesci, bez
uzycia jakichkolwiek
narzedzi. Instrukcja
znajduje sie

w opakowaniu robota.
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Maqueen - zdj. wtasne

Omoéw krotko funkcjonalnosc platformy Maqueeen:

(i 1

Maqueen -dj. wtasne

Diody LED - strzatki zielone

Przycisk kalibracji czujnikdw linii - zotta strzatka
Odbiornik podczerwieni — biata strzatka
Ultradzwiekowy czujnik odlegtosci i jego gniazdo -

DFROBOT
micro:Maqueen V4.1
o o

N )

(XX

Maqueen - widok podwozia - zdj. wtasne

e Diody RGB - strzatki czerwone

e Czujniki linii (lewy i prawy) - strzatki zétte

Czas: 20 min.

Ogtos, ze nadszedt czas zapoznaé sie z mozliwosciami
sterowania pojazdem. Zaproponuj, by zacza¢ od
czujnikéw linii. Rozdaj uczestnikom karteczki z tabelg
(zatacznik nr 1) i zaprezentuj symboliczne przedstawienie
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wszystkich mozliwych stanéw czujnikdw linii robota
(narysuj podobny schemat na tablicy/arkuszu papieru):

00
O

Rys. - mozliwe stany czujnikow linii pojazdu
- grafika wykonana przez autora scenariusza

Patrzac od gory:

e oba czujniki sg na czarnej linii;

e lewy czujnik jest na polu biatym, prawy na
czarnym;

e prawy czujnik jest na polu biatym, lewy na
czarnym;

e oba czujniki sg na polu biatym;

Kazdy stan pojazdu powigz z poleceniami (dziataniem) dla
niego (patrz: tabela ponizej). Dodaj, ze oprogramowanie
robota zwraca wartos$¢ 0, gdy czujnik rozpoznaje czarny
kolor i 1 - gdy kolor jest biaty. Omow poszczegdlne stany
Z uczestnikami.

CZUJNIK LEWY | CZUJNIK PRAWY STAN DZIAtANIE
0 CZARNY 0 CZARNY NA LINII NAPR%OD
1 BIALY 0 CZARNY NA LEI\II\IVI(ID ob SPKRRAE\(I:Vg/
0 CZARNY 1 BIALY Ng;’iﬁ\\mo SKREC W LEWO
1 BIALY 1 BIALY NAPEg'I‘itYM COFAIJ SIE

POLE BIALE — WARTOSC CZUJINIKA LINII - 1; POLE CZARNE — WARTOSC CZUINIKA LINII - 0
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Na podstawie pierwszego wiersza tabeli, zaprezentuj
sposdb zapisu funkcji logicznej w aplikacji MakeCode dla
stanu pojazdu 0 i O - czyli gdy oba czujniki robota
znajdujg sie na czarnej linii: wiacz gotowy projekt:
https://makecode.microbit.org/10117-50878-64267-
95339

i zaprezentuj ponizsza linie (patrz: zrzut), pole¢, by
uczestnicy skupili sie na niej (odpowiednio utéz widok
strony, tak by uczestnicy nie widzieli kolejnych bloczkéw).

Zapytaj uczestnikow, jak sadza, jakie dziatanie powinien
wykonywac nasz pojazd, gdy oba warunki zostang
spetnione jednoczesnie? Jezeli bedg problemy z
odpowiedzig, odwotaj sie do pierwszego wiersza tabeli.

Pochwal prawidtowe odpowiedzi - NAPRZOD -
zaprezentuj skrypt realizujgcy to zadanie.

=v°

Q-
d v atspeed@ P

read left ¥ 1line tracking sensor read right ¥ line tracking sensor

motor all ¥ move Forwar

Dodaj, ze postepujac w ten sam sposdb (wiersz po
wierszu naszej tabeli) zapisates$ stany i dziatania pojazdu
w aplikacji MakeCode.

Zrzut - MakeCode - skrypt jazdy line follower

Poinformuj uczestnikdw, ze kazda zielona ramka na
skrypcie symbolizuje jeden wiersz tabeli. Dodatkowo,
jako ze pojazd powinien non stop sprawdzaé¢ swoje
potozenie wzgledem linii, musimy umiesci¢ funkcje
logiczng w petli NA ZAWSZE.

Kod QR z linkiem do
projektu:

UWAGA

Moze sie zdarzyé, ze
robot btednie
rozpoznaje kolor
czarny. Nalezy wtedy
skalibrowac czujnik.
Postaw robota na
czarnej powierzchni i
przytrzymaj czujnik
kalibracji Line-Key
okoto 1s. Ponownie
sprawdz dziatanie
czujnikow.
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Udostepnij uczestnikom link do skryptu:
https://makecode.microbit.org/ 3kbLgTUmvhEU

Poinformuj, ze ich zadaniem jest uzupetni¢ btedne
parametry warunku funkcji logicznej (na razie wartosci
liczbowe wskazujg same zera) oraz dopasowac predkosci,
z jakimi ma porusza¢ sie pojazd na ich wersji toru.
Pierwszg cze$¢ zadania muszg wykonac positkujac sie
tabelq, drugq - przeprowadzajac testy na torze i na ich
podstawie modyfikujac skrypt.

Po zakonczeniu modyfikowania skryptu zademonstruj
sposdéb wgrywania oprogramowania (flashowania) do
robota z wykorzystaniem aplikacji MakeCode.

Przekaz uczestnikom, ze szybkim sposobem wgrywania
witasnych programow jest podtgczenie micro:bita do
aplikacji MakeCode uruchomionej w przegladarkach Edge
lub Chrome.

By to wykona¢, klikamy trzy kropki w lewym dolnym rogu
aplikacji MakeCode i wybieramy opcje Podtgcz urzgdzenie.

© Podiacz urzadzenie
B Poblerz jako plik

© Pomoc

komundcator

Zrzut - podtgczanie micro:bita — krok 1

Podczas kolejnego etapu procedury, w ponizszym oknie
NAJPIERW wskazujemy nasz micro:bit, POTEM klikamy
Potgcz.
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Witryna makecode.microbit.org chce nawigzaé€ polaczenie

micro:bi

Zrzut - podtgczanie micro:bit - krok 2

Dalej zostaniemy poinformowani o potaczeniu aplikacji z
naszym micro:bitem oraz uzyskamy informacje, w jaki
sposdb mozemy wgrywac pliki bezposrednio na ptytke
(przycisk Pobierz). Klikamy na Gotowe.

@ Potaczono z micro:bit

jest polaczony! Nacisniecie
tycznie skopiuje Twj kod do

Zrzut — wgrywanie programu na micro:bit

Daj uczestnikom czas na wgranie zmodyfikowanego przez
nich programu.

Po wgraniu oprogramowania, zapro$ uczestnikéw do
krétkich testéw zachowania pojazdow na torze.

Czas: 15 min.

Przekaz miodziezy, ze czas nauczy¢ sie korzystania
z ultradzwiekowego czujnika odlegtosci. Wyjasnij krotko
idee dziatania takich czujnikow. Wysytajg one fale
radiowg, ktdéra po odbiciu od przeszkody wraca do
czujnika. Specjalny algorytm pozwala zmierzy¢ czas, po
jakim fala wrdcita i w ten sposéb wyznaczy¢ przyblizong
odlegtos¢. Czujnik Maqueen pozwala na pomiar w
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zakresie od 2 do 400 cm z btedem pomiaru od okoto 1 do
3 cm. Najlepiej dziata w zakresie od 20 do okoto 80 cm.

Zademonstruj uczestnikom skrypt programu, ktérego
zadaniem jest przeprowadzi¢ nasz pojazd przez tor
przeszkod z wykorzystaniem czujnika odlegtosci.
Link do programu:
https://makecode.microbit.org/ EMx5MbKq4i77

O |
De—

Jesli kierunek v =

motor left ¥ move Forward ¥ at speed @
motor right v move Forward ¥ at speed o
—_—

w przeciwnym razie

motor left v move Forward v at speed e

motor right v move Forward v at speed @

pe (o

zrzut - I czes¢ skryptu

Omoéw pokrétce skrypt. Przekaz uczestnikom, ze algorytm
dziatania jest nastepujacy. Jezeli robot rozpozna
przeszkode w odlegtosci mniejszej niz 20 cm wylosuje
jedng z dwdch liczb: 1 lub 2. Jezeli wylosowana zostanie
liczba 1, to robot zacznie skreca¢ w prawo przez 1
sekunde. W przeciwnym razie - jezeli wylosuje liczbe 2 -
zacznie skreca¢ w lewo przez 1 sekunde. Ten fragment
dziatania pokazuje powyzszy zrzut.

Z kolei, jezeli czujnik odlegtosci rozpozna przeszkode w
odlegtosci mniejszej niz 10 cm, to dziatanie skryptu jest
bardzo podobne. Losuje liczbe 1 lub 2 i ustala w ten
sposob kierunek ruchu. Z tg réznicg, ze tym razem ruch
odbywa sie do tytu. Robot wycofa sie i skreci przy tym
w wylosowang strone. Wida¢ to na ponizszym zrzucie.

Kod QR z linkiem do
projektu:
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Jes1i read ultrasonic sensor cm ¥ < @ iw read ultrasonic sensor cm v L4 o to

wstau tderunck + 2 wypiers 10300 (@) @)
jesii kierunek v = w ° to

motor left v move Backward v at speed (BLf]

motor right v move Backward v at speed e
e ()

w przeciwnym razie
motor left v wmove Backward ¥ at speed e

motor right ¥ move Backward ¥ at speed (QEU

—_—

Zrzut - II czes¢ skryptu

W przypadku gdy robot nie ,widzi” przeszkody w
odlegtosci mniejszej niz 20 cm - jedzie naprzod.

Popros, by uczestnicy wgrali do micro:bitéow ten program,
a nastepnie dokonali testédw jego dziatania na torze.
Poinformuj uczniéw, ze mogg modyfikowac¢ czas PAUZY
(niebieskie bloczki). To pauzy decydujq, jak gteboki
bedzie skret lub jak dtugo robot bedzie sie cofat. Nadzoruj
ich prace i pomagaj — wyjasniaj watpliwosci - w razie
potrzeby.

Czas: 15 min.

Przekaz uczestnikom, ze ostatni sposdéb sterowania
naszym pojazdem to zdalne sterowanie z drugim
micro:bitem jako bezprzewodowym kontrolerem. Dodaj,
ze kazdy micro:bit ma wbudowany modut radiowy, ktéry
pozwala przesytac sygnaty pomiedzy ptytkami.

Zademonstruj projekt dostepny pod adresem:
https://makecode.microbit.org/ iJtE6X0DjRV8

Wyjasnij uczestnikom dziatanie skryptu. Rozpocznij od
systemu tacznosci radiowej. Poinformuj ucznidéw, ze przy
duzej ilosci micro:bitéw w jednym pomieszczeniu nalezy
dla kazdej pary ptytek ustawié¢ osobny kanat komunikacji
(radio set group), by urzadzenia nie zaktdcaty sie
nawzajem.

Kod QR z linkiem do
projektu:
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podczas uruchamiania

radio set group e

Zrzut - ustawienie kanatu komunikacji

Dodaj, ze po ustawieniu kanatu tacznosci trzeba sie
zastanowic¢, jakie polecenia chcemy przesta¢ z naszego
kontrolera do pojazdu. W tym programie wykorzystano
przyciski A i B oraz akcelerometr wbudowany w ptytke.
Czujnik ten reaguje na pochylenia ptytki petnigcej funkcje
kontrolera - w ten sposéb bedziemy przekazywac
informacje o skretach pojazdu do drugiej ptytki na
platformie jezdnej. Przycisk A — powoduje, ze robot jedzie
do przodu, przycisk B — robot zatrzymuje sie, wcisniecie
rownoczesnie przyciskédw A i B uaktywnia jazde do tytu.
Dodatkowo przechylenie ptytki w lewo uaktywnia
skrecanie w lewo i podobnie, przechylenie ptytki w prawo
- uaktywnia skrecanie w prawo.

gdy przycisk A + B v nacisniety

radio wyslij liczbe a

gdy przycisk A w nacisniety gdy przycisk B ¥ nacisniety

radio wyslij liczbe g radio wyslij liczbe °

na odchyl w lewo v na odchyl w prawo v

radio wyslij liczbe o radio wyslij liczbe °

pauza (ms) @LLIR4 pauza (ms) @lZ4

zrzut - bloki sterujgce pojazdem

Dodaj, ze wcisniecie kazdego przycisku lub przechylenie
ptytki bedgcej kontrolerem, powoduje przestanie radiowo
wybranej cyfry do pojazdu. I tak, jak wida¢ na powyzszym
skrypcie, wcisniecie A wysyta cyfre 2, B - 3, A+B - 4,
przechyt w lewo - 0, przechyt w prawo - 1.
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Zapytaj uczestnikow, co, ich zdaniem, dzieje sie po
wystaniu liczby? Daj chwile na odpowiedzi i pokaz drugq
czes¢ skryptu.

gdy otrzymano radio receivedNumber

przeciwnym razie jesli
motor left v move Forward v at speed @

motor right v move Forward v at speed @

przeciwnym razie jesli
motor all ¥ move Forward ¥ at speed o

w przeciwnym razie

motor all v move Backward v at speed @

®

Zrzut - bloki skryptu funkcji logicznej

Dopowiedz, ze - jak wida¢ na powyzszym skrypcie - gdy
micro:bit otrzyma drogq radiowg liczbe, zapisang w
zmiennej receivedNumber to przy pomocy funkgcji
logicznej sprawdza, jaka liczba zostata mu przestana. Jesli
jest to np. liczba 2 (zielone strzatki na zrzucie) to efektem
dziatania funkcji jest polecenie jedZ naprzéd z predkoscia
100. Z kolei, jesli to liczba 0 (niebieskie strzatki) -
efektem tego bedzie skret ..., w tym momencie zapytaj
uczestnikdw, w ktorg strone skreci pojazd, jesli jego
prawe koto bedzie kreci¢ sie do przodu 3x szybciej niz koto
lewe. Pozwdl uczniom chwile pomysle¢ i doprecyzujcie
odpowiedz wspdlinie.

Dopytaj, czy uczestnicy majq jeszcze jakies watpliwosci
lub pytania? Wyjasnij problemy w razie potrzeby.
Udostepnij uczestnikom link do skryptu. Popro$ o wgranie
programu do micro:bitéw i przetestowanie dziatania na
torze. Przypomnij tylko, ze dla kazdej pary micro:bitéw
koniecznie nalezy ustawi¢ osobny kanat tacznosci.
Zaproponuj tez, by uczestnicy sprobowali zmodyfikowad
pauzy w skryptach odpowiedzialnych za skrecanie
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pojazdu. Mogq je wydtuzyc lub skréci¢, nawet do 0. Niech
sprawdzg, jaki to ma wptyw na sterowanie pojazdem.

na odchyl w lewo * na odchyl w prawo ¥

radio wyslij liczbe o radio wyslij liczbe o

pauza (ms) QR4 ETENCSN 500 v

Zrzut — MakeCode - bloki akcelerometru

Czas: 13 min.

Zapro$ wszystkich do wielkiego finatu. Przypomnij, ze
wyzwaniem dzisiejszego dnia jest przejechanie toru
przeszkod zbudowanego na poczatku zajec
zaprogramowanym na trzy sposoby pojazdem Maqueen.

e Wyzwanie 1 - robot podaza za czarna linig,

e Wyzwanie 2 - robot przejezdza samodzielnie
fragment toru z wykorzystaniem czujnika
odlegtosci,

e Wyzwanie 3 - zdalnie sterowany robot pokonuje
ostatni fragment toru przeszkdd;

Ustal z uczestnikami, w zaleznosci od tego, ile czasu wam
zostato do konca zaje¢, czy kazdy zespot pokonuje
samodzielnie trzy czesci toru, czy urzadzacie sztafete i
zespoty dzielg sie ,specjalizacjq” poruszania sie w
okreslony sposdb narzucony przez wyzwanie.

Czas: 2 min.

Popro$ wszystkich o uwage. Podkresl, ze poznaliscie
dzisiaj kilka metod sterowania pojazdem. Od ruchu
czesciowo autonomicznego - samodzielnego w przypadku
opcji line followera do pojazdu zdalnie sterowanego.
Kazda z tych opcji ma swoje zalety i wady. Popros, by
uczestnicy wskazali swojg ulubiong opcje.

Podziekuj za aktywna, uwazng prace na tym warsztacie.
Zapros$ wszystkich na kolejne warsztaty.
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Zatacznik nr 1

CZUJNIK LEWY | CZUJNIK PRAWY STAN DZIAtAI}lIE
0 CZARNY 0 CZARNY NA LINII NAPR%OD
NA LEWO OD SKREC W
1 BIALY 0 CZARNY LINII PRAEWO
NA PRAWO p
0 CZARNY 1 BIALY oD LINII SKREC W LEWO
NA BIAtYM
1 BIALY 1 BIALY POLU COFAJ SIE

POLE BIALE — WARTOSC CZUINIKA LINII - 1; POLE CZARNE — WARTOSC CZUINIKA LINII — 0

CZUJNIK LEWY | CZUJNIK PRAWY STAN DZIAtANIE
0 CZARNY 0 CZARNY NA LINII NAPR%OD
1 BIALY 0 CZARNY NA Lf|\|/\jv|? ob SPKF?:\(/:Vg/
0 CZARNY 1 BIALY Ng;T_ﬁ\\mo SKREC W LEWO
1 BIALY 1 BIALY NAPB(;?EYM COFAJ SIE

POLE BIALE — WARTOSC CZUINIKA LINII - 1; POLE CZARNE — WARTOSC CZUJNIKA LINII - 0

CZUJNIK LEWY | CZUJNIK PRAWY STAN DZIALAI}IIE
0 CZARNY 0 CZARNY NA LINII NAPR;OD
NA LEWO OD SKREC W
1 BIALY 0 CZARNY LINII PRAEWO
NA PRAWO .
0 CZARNY 1 BIALY oD LINII SKREC W LEWO
BIALY
1 BIALY 1 BIALY NAPO?U M COFAJ SIE

POLE BIALE — WARTOSC CZUINIKA LINII - 1; POLE CZARNE — WARTOSC CZUINIKA LINII — 0

CZUJNIK LEWY | CZUJNIK PRAWY STAN DZIAtANIE
0 CZARNY 0 CZARNY NA LINII NAPR%OD
1 BIALY 0 CZARNY NA Lf|\|/\jv|(|:) ob SPK;z:\?Vg/
0 CZARNY 1 BIALY Ng;FI{_IAI\\l/YIO SKREC W LEWO
1 BIALY 1 BIALY NAPB(;?EYM COFAJ SIE

POLE BIALE — WARTOSC CZUINIKA LINII - 1; POLE CZARNE — WARTOSC CZUJNIKA LINII - 0

CZUJNIK LEWY | CZUJNIK PRAWY STAN DZIALANIE
0 CZARNY 0 CZARNY NA LINII NAPR%OD
NA LEWO OD SKREC W
1 BIALY 0 CZARNY LINII PRAEWO
NA PRAWO .
0 CZARNY 1 BIALY oD LINII SKREC W LEWO
1 BIALY 1 BIALY NAPBOITBYM COFAJ SIE

POLE BIALE — WARTOSC CZUINIKA LINII - 1; POLE CZARNE — WARTOSC CZUINIKA LINII — 0
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