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Zadaniem uczestników będzie zbudowanie toru przeszkód dla robota z prostych 

materiałów dostępnych na miejscu (lub przyniesionych przez trenera i 

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

uwzględniać 3 możliwości sterowania robotem. Część toru do przejechania z 

wykorzystaniem opcji line follower, kolejna - do przejechania z czujnikiem 

odległości (sonar) i automatycznym omijaniem przeszkód oraz ostatni moduł - 

robot musi być sterowany ręcznie, przy pomocy pilota lub aplikacji. 

Po zbudowaniu toru, uczestnicy w parach przygotowują i programują zachowanie 

robota, tak by był w stanie pokonać tor przeszkód. Mogą wykonać dwie jazdy 

testowe.  
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Wst!p:  

Zadaniem uczestników b!dzie zbudowanie toru przeszkód dla robota z prostych 
materia#ów dost!pnych na miejscu (lub przyniesionych przez trenera i 
uczestników) typu kartony, kredki, pisaki, patyczki, linijki etc. Tor powinien 
uwzgl!dnia" 3 mo$liwo%ci sterowania robotem. Cz!%" toru do przejechania z 
wykorzystaniem opcji line follower, kolejna - do przejechania z czujnikiem 
odleg#o%ci (sonar) i automatycznym omijaniem przeszkód oraz ostatni modu# - 
robot musi by" sterowany r!cznie, przy pomocy pilota lub aplikacji.  

Po zbudowaniu toru, uczestnicy w parach przygotowuj& i programuj& zachowanie 
robota, tak by by# w stanie pokona" tor przeszkód. Mog& wykona" dwie jazdy 
testowe.   

Autor: S#awomir Baturo 

Czas trwania warsztatu: 90 minut  

Odniesienia do 
Podstawy 
Programowej:'  

Informatyka: 

Ucze(: 

Klasa 6 
•! projektuje, tworzy i zapisuje w wizualnym j!zyku 

programowania: prosty program steruj&cy robotem lub 
innym obiektem na ekranie komputera (II1.2); 

•! testuje na komputerze swoje programy pod wzgl!dem 
zgodno%ci z przyj!tymi za#o$eniami i ewentualnie je 
poprawia, obja%nia przebieg dzia#ania programów; (II 2) 

Klasy 7-8 
•! Ucze( projektuje, tworzy i testuje programy w procesie 

rozwi&zywania problemów. W programach stosuje: 
instrukcje wej%cia/wyj%cia, wyra$enia arytmetyczne i 
logiczne, instrukcje warunkowe, instrukcje iteracyjne, 
funkcje oraz zmienne i tablice. W szczególno%ci 
programuje algorytmy z dzia#u I pkt 2 (II1); 

•! projektuje, tworzy i testuje oprogramowanie steruj&ce 
robotem lub innym obiektem na ekranie lub w 
rzeczywisto%ci (II2); 

•! bierze udzia# w ró$nych formach wspó#pracy, jak: 
programowanie w parach lub w zespole, realizacja 
projektów, uczestnictwo w zorganizowanej grupie 
ucz&cych si!, projektuje, tworzy i prezentuje efekty 
wspólnej pracy (IV1); 
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Cele i 
oczekiwane 
rezultaty:'  

Uczestnik/uczestniczka:'  
•! Programuje w j!zyku wizualnym; 
•! Wykorzystuje umiej!tno%" programowania do 

rozwi&zywania problemów; 
•! Rozumie, w jaki sposób dzia#aj& nowe technologie; 
•! Buduje prostego robota i go programuje; 

Kryteria 
sukcesu 
(j!zykiem 
ucznia):'  

•! Potrafi! zbudowa" robota; 
•! Wiem, jak dzia#a jego czujnik odleg#o%ci; 
•! Wiem, jak dzia#a czujnik linii; 
•! Umiem u#o$y" program do sterowania robotem; 

Metody i formy 
pracy:'  

•! Rozmowa kierowana; 
•! Pokaz; 
•! Metoda projektów; 
•! Praca zespo#owa; 

Narz!dzia i 
"rodki 
dydaktyczne:'  

•! komputery z dost!pem do Internetu, 
•! 10 p#ytek micro:bit,  
•! 5 platform jezdnych Maqueen,  
•! aplikacja MakeCode,  
•! za#&cznik nr 1 do scenariusza 
•! kilka bia#ych kartek, ew. du$e arkusze bia#ego papieru,  
•! kilka pustych kartonów np. po butach (przyniesionych 

przez trenera lub/i uczestników), 
•! czarna ta%ma izolacyjna, 

Netografia (gotowe projekty omawiane na warsztacie): 
https://makecode.microbit.org/_3kbLqTUmvhEU 
https://makecode.microbit.org/_EMx5MbKq4i77 
https://makecode.microbit.org/_iJtE6X0DjRV8 

Przed 
zaj!ciami 

•! Z#ó$ (instrukcja w scenariuszu) 1 platform! jezdn& 
Maqueen 

•! Wydrukuj za#&cznik nr 1 (1 tabela dla ka$dej pary 
uczestników) 

Przebieg warsztatu:'  Uwagi:'  

Czas: 5 min. 
 
Przywitaj uczestników na spotkaniu. Poinformuj, $e celem 
dzisiejszych zaj!" jest przygotowanie toru przeszkód dla 
pojazdu zbudowanego z micro:bit i platformy jezdnej 
Maqueen. Tor powinien uwzgl!dnia" 3 mo$liwo%ci 
sterowania robotem. Cz!%" toru robot powinien 
przejecha" z wykorzystaniem opcji line follower (czujnika 
linii), w kolejnej cz!%ci ma u$y" czujnika odleg#o%ci 
(sonar) i automatycznie omija" przeszkody, jeszcze w 
innej cz!%ci toru robot musi by" sterowany r!cznie.  
Po zbudowaniu toru, uczestnicy w parach przygotuj& i 
zaprogramuj& zachowanie robota, tak by by# w stanie 
pokona" tor przeszkód. Po przejechaniu ka$dej z cz!%ci 
toru nast&pi zmiana oprogramowania steruj&cego 
robotem na w#a%ciwe – pasuj&ce do kolejnego wyzwania. 
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Czas: 20 min. 
 
Zademonstruj uczestnikom podstawowe mo$liwo%ci 
jezdne z#o$onego i zaprogramowanego wcze%niej pojazdu 
Maqueen. Mo$esz wykorzysta" do pokazu np. ten projekt: 
KMP - sonar stacjonarne (microbit.org) 
Pozwoli to uczniom wyrobi" sobie zdanie o poziomie 
trudno%ci, jaki maj& przygotowa" buduj&c tor. Dodaj, $e 
tor powinien by" tak skonstruowany, $eby mo$na by#o 
wprowadzi" jego niewielkie modyfikacje w trakcie testów 
jazdy. 
Przypomnij uczestnikom: tor powinien sk#ada" si! z 3 
cz!%ci: 

•! line follower – robot porusza si! samodzielnie, 
korzystaj&c z czujników linii, tj. je)dzi po czarnej 
linii naklejonej/narysowanej na ziemi, 

•! „ultrad)wi!kowej” - robot porusza si! samodzielnie, 
korzystaj&c z czujnika odleg#o%ci – je%li wykryje 
przed sob& przeszkod!, ominie j&, 

•! „zdalnej” – robot porusza si! przy pomocy zdalnego 
sterowania przez uczestnika – przy pomocy 
drugiego modu#u micro:bit, 

 
Przyst&pcie do budowania toru z dost!pnych materia#ów. 
Dbaj o to, by tor nie by# zbyt skomplikowany i by jego 
budowa odby#a si! szybko. Uczestnicy mog& wyklei" 
czarn& ta%m& izolacyjn& krzyw& lini! na pod#odze (o ile 
jest taka mo$liwo%") lub na arkuszu papieru. Nast!pnie (w 
drugiej cz!%ci toru) mog& poustawia" kilka przeszkód (np. 
pude#ek, plecaków itp.).  
 
Po zbudowaniu toru og#o%, $e nadszed# czas, by 
zmontowa" pojazdy. Popro%, by uczestnicy montowali 
robota razem z tob&. Nadzoruj ca#y proces, zwró" uwag!, 
$e monta$ elementów nie wymaga du$ej si#y. Chwal 
uczestników za ich prawid#owe dzia#ania. 
 
Zademonstruj wszystkim sposób monta$u platformy 
jezdnej Maqueen. Ca#o%" zamyka si! w czterech prostych 
krokach: 

1.! Instalacja kó#ek (na wcisk). 
2.! Zamocowanie uchwytu na baterie (ta%ma klej&ca, 

dwustronna). 
3.! Pod#&czenie micro:bit w slocie pojazdu (na wcisk). 
4.! Umocowanie czujnika ultrad)wi!kowego (na 

wcisk). 
 
Po zmontowaniu, gotowy pojazd powinien wygl&da" jak 
na poni$szych zdj!ciach. 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Monta! jest bardzo 
prosty i szybki, polega 
na po"#czeniu ze sob# 
tylko kilku cz$%ci, bez 
u!ycia jakichkolwiek 
narz$dzi. Instrukcja 
znajduje si$ 
w opakowaniu robota. 
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Maqueen - zdj. w!asne 

Omów krótko funkcjonalno%" platformy Maqueeen: 
 

 
Maqueen - zdj. w!asne 

•! Diody LED – strza#ki zielone 
•! Przycisk kalibracji czujników linii – $ó#ta strza#ka 
•! Odbiornik podczerwieni – bia#a strza#ka 
•! Ultrad)wi!kowy czujnik odleg#o%ci i jego gniazdo – 

strza#ki niebieskie 

 
Maqueen – widok podwozia - zdj. w!asne 

•! Diody RGB – strza#ki czerwone 
•! Czujniki linii (lewy i prawy) - strza#ki $ó#te 

 

Czas: 20 min. 
 
Og#o%, $e nadszed# czas zapozna" si! z mo$liwo%ciami 
sterowania pojazdem. Zaproponuj, by zacz&" od 
czujników linii. Rozdaj uczestnikom karteczki z tabel& 
(za#&cznik nr 1) i zaprezentuj symboliczne przedstawienie 
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wszystkich mo$liwych stanów czujników linii robota 
(narysuj podobny schemat na tablicy/arkuszu papieru): 

 

Rys. - mo"liwe stany czujników linii pojazdu  
– grafika wykonana przez autora scenariusza 

Patrz&c od góry:  

•! oba czujniki s& na czarnej linii; 
•! lewy czujnik jest na polu bia#ym, prawy na 

czarnym; 
•! prawy czujnik jest na polu bia#ym, lewy na 

czarnym; 
•! oba czujniki s& na polu bia#ym; 

 

Ka$dy stan pojazdu powi&$ z poleceniami (dzia#aniem) dla 
niego (patrz: tabela poni$ej). Dodaj, $e oprogramowanie 
robota zwraca warto%" 0, gdy czujnik rozpoznaje czarny 
kolor i 1  - gdy kolor jest bia#y. Omów poszczególne stany 
z uczestnikami. 
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Na podstawie pierwszego wiersza tabeli, zaprezentuj 
sposób zapisu funkcji logicznej w aplikacji MakeCode dla 
stanu pojazdu 0 i 0 – czyli gdy oba czujniki robota 
znajduj& si! na czarnej linii: w#&cz gotowy projekt: 
https://makecode.microbit.org/10117-50878-64267-
95339  
i zaprezentuj poni$sz& lini! (patrz: zrzut), pole", by 
uczestnicy skupili si! na niej (odpowiednio u#ó$ widok 
strony, tak by uczestnicy nie widzieli kolejnych bloczków).   

 

Zapytaj uczestników, jak s&dz&, jakie dzia#anie powinien 
wykonywa" nasz pojazd, gdy oba warunki zostan& 
spe#nione jednocze%nie? Je$eli b!d& problemy z 
odpowiedzi&, odwo#aj si! do pierwszego wiersza tabeli. 

Pochwal prawid#owe odpowiedzi – NAPRZÓD – 
zaprezentuj skrypt realizuj&cy to zadanie. 

 

 

Dodaj, $e post!puj&c w ten sam sposób (wiersz po 
wierszu naszej tabeli) zapisa#e% stany i dzia#ania pojazdu 
w aplikacji MakeCode. 

 

Zrzut - MakeCode - skrypt jazdy line follower 

Poinformuj uczestników, $e ka$da zielona ramka na 
skrypcie symbolizuje jeden wiersz tabeli.  Dodatkowo, 
jako $e pojazd powinien non stop sprawdza" swoje 
po#o$enie wzgl!dem linii, musimy umie%ci" funkcj! 
logiczn& w p!tli NA ZAWSZE. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Kod QR z linkiem do 
projektu: 

 
 
 

UWAGA  
Mo!e si" zdarzy#, !e 
robot b$"dnie 
rozpoznaje kolor 
czarny. Nale!y wtedy 
skalibrowa# czujnik. 
Postaw robota na 
czarnej powierzchni i 
przytrzymaj czujnik 
kalibracji Line-Key 
oko$o 1s. Ponownie 
sprawd% dzia$anie 
czujników. 
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Udost!pnij uczestnikom link do skryptu:  

https://makecode.microbit.org/_3kbLqTUmvhEU 

Poinformuj, $e ich zadaniem jest uzupe#ni" b#!dne 
parametry warunku funkcji logicznej (na razie warto%ci 
liczbowe wskazuj& same zera) oraz dopasowa" pr!dko%ci, 
z jakimi ma porusza" si! pojazd na ich wersji toru. 
Pierwsz& cze%" zadania musz& wykona" posi#kuj&c si! 
tabel&, drug& - przeprowadzaj&c testy na torze i na ich 
podstawie modyfikuj&c skrypt. 

Po zako(czeniu modyfikowania skryptu zademonstruj 
sposób wgrywania oprogramowania (flashowania) do 
robota z wykorzystaniem aplikacji MakeCode. 

Przeka$ uczestnikom, $e szybkim sposobem wgrywania 
w#asnych programów jest pod#&czenie micro:bita do 
aplikacji MakeCode uruchomionej w przegl&darkach Edge 
lub Chrome. 
By to wykona", klikamy trzy kropki w lewym dolnym rogu 
aplikacji MakeCode i wybieramy opcj! Pod!#cz urz#dzenie. 

 
Zrzut - pod!#czanie micro:bita – krok 1 

 
Podczas kolejnego etapu procedury, w poni$szym oknie 
NAJPIERW wskazujemy nasz micro:bit, POTEM klikamy 
Po!#cz. 
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Zrzut - pod!#czanie micro:bit – krok 2 

Dalej zostaniemy poinformowani o po#&czeniu aplikacji z 
naszym micro:bitem oraz uzyskamy informacj!, w jaki 
sposób mo$emy wgrywa" pliki bezpo%rednio na p#ytk! 
(przycisk Pobierz). Klikamy na Gotowe. 

 
Zrzut – wgrywanie programu na micro:bit 

 
Daj uczestnikom czas na wgranie zmodyfikowanego przez 
nich  programu. 
Po wgraniu oprogramowania, zapro% uczestników do 
krótkich testów zachowania pojazdów na torze. 

Czas: 15 min. 
 
Przeka$ m#odzie$y, $e czas nauczy" si! korzystania 
z ultrad)wi!kowego czujnika odleg#o%ci. Wyja%nij krótko 
ide! dzia#ania takich czujników. Wysy#aj& one fal! 
radiow&, która po odbiciu od przeszkody wraca do 
czujnika. Specjalny algorytm pozwala zmierzy" czas, po 
jakim fala wróci#a i w ten sposób wyznaczy" przybli$on& 
odleg#o%". Czujnik Maqueen  pozwala na pomiar w 
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zakresie od 2 do 400 cm z b#!dem pomiaru od oko#o 1 do 
3 cm. Najlepiej dzia#a w zakresie od 20 do oko#o 80 cm. 
 
Zademonstruj uczestnikom skrypt programu, którego 
zadaniem jest przeprowadzi" nasz pojazd przez tor 
przeszkód z wykorzystaniem czujnika odleg#o%ci. 
Link do programu: 
https://makecode.microbit.org/_EMx5MbKq4i77 
 

 
zrzut - I cz!"# skryptu 

 
Omów pokrótce skrypt. Przeka$ uczestnikom, $e algorytm 
dzia#ania jest nast!puj&cy. Je$eli robot rozpozna 
przeszkod! w odleg#o%ci mniejszej ni$ 20 cm wylosuje 
jedn& z dwóch liczb: 1 lub 2. Je$eli wylosowana zostanie 
liczba 1, to robot zacznie skr!ca" w prawo przez 1 
sekund!. W przeciwnym razie - je$eli wylosuje liczb! 2 – 
zacznie skr!ca" w lewo przez 1 sekund!. Ten fragment 
dzia#ania pokazuje powy$szy zrzut.  

Z kolei, je$eli czujnik odleg#o%ci rozpozna przeszkod! w 
odleg#o%ci mniejszej ni$ 10 cm, to dzia#anie skryptu jest 
bardzo podobne. Losuje liczb! 1 lub 2 i ustala w ten 
sposób kierunek ruchu. Z t& ró$nic&, $e tym razem ruch 
odbywa si! do ty#u. Robot wycofa si! i skr!ci przy tym 
w wylosowan& stron!. Wida" to na poni$szym zrzucie. 

 

 
 
 
Kod QR z linkiem do 
projektu: 
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Zrzut - II cz$%& skryptu 

 

W przypadku gdy robot nie „widzi” przeszkody w 
odleg#o%ci mniejszej ni$ 20 cm – jedzie naprzód. 

Popro%, by uczestnicy wgrali do micro:bitów ten program, 
a nast!pnie dokonali testów jego dzia#ania na torze. 
Poinformuj uczniów, $e mog& modyfikowa" czas PAUZY 
(niebieskie bloczki). To pauzy decyduj&, jak g#!boki 
b!dzie skr!t lub jak d#ugo robot b!dzie si! cofa#. Nadzoruj 
ich prac! i pomagaj – wyja%niaj  w&tpliwo%ci - w razie 
potrzeby. 

Czas: 15 min. 
 

Przeka$ uczestnikom, $e ostatni sposób sterowania 
naszym pojazdem to zdalne sterowanie z drugim 
micro:bitem jako bezprzewodowym kontrolerem. Dodaj, 
$e ka$dy micro:bit ma wbudowany modu# radiowy, który 
pozwala przesy#a" sygna#y pomi!dzy p#ytkami. 

Zademonstruj projekt dost!pny pod adresem: 
https://makecode.microbit.org/_iJtE6X0DjRV8 

 

Wyja%nij uczestnikom dzia#anie skryptu. Rozpocznij od 
systemu #&czno%ci radiowej. Poinformuj uczniów, $e przy 
du$ej ilo%ci micro:bitów w jednym pomieszczeniu nale$y 
dla ka$dej pary p#ytek ustawi" osobny kana# komunikacji 
(radio set group), by urz&dzenia nie zak#óca#y si! 
nawzajem. 

 
 
 
 
Kod QR z linkiem do 
projektu: 
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Zrzut - ustawienie kana!u komunikacji 

 

Dodaj, $e po ustawieniu kana#u #&czno%ci trzeba si! 
zastanowi", jakie polecenia chcemy przes#a" z naszego 
kontrolera do pojazdu. W tym programie wykorzystano 
przyciski A i B oraz akcelerometr wbudowany w p#ytk!. 
Czujnik ten reaguje na pochylenia p#ytki pe#ni&cej funkcj! 
kontrolera – w ten sposób b!dziemy przekazywa" 
informacje o skr!tach pojazdu do drugiej p#ytki na 
platformie jezdnej. Przycisk A – powoduje, $e robot jedzie 
do przodu, przycisk B – robot zatrzymuje si!, wci%ni!cie 
równocze%nie przycisków A i B uaktywnia jazd! do ty#u. 
Dodatkowo przechylenie p#ytki w lewo uaktywnia 
skr!canie w lewo i podobnie, przechylenie p#ytki w prawo 
– uaktywnia skr!canie w prawo. 

 
zrzut -  bloki steruj$ce pojazdem 

Dodaj, $e wci%ni!cie ka$dego przycisku lub przechylenie 
p#ytki b!d&cej kontrolerem, powoduje przes#anie radiowo 
wybranej cyfry do pojazdu. I tak, jak wida" na powy$szym 
skrypcie, wci%ni!cie A wysy#a cyfr! 2, B – 3, A+B - 4, 
przechy# w lewo – 0, przechy# w prawo – 1. 



12

MISJA Z ROBOTAMI
SCENARIUSZ ZAJĘĆ STACJONARNYCH DLA KLAS 6-8

Autor: Sławomir Baturo

!#"
"

Zapytaj uczestników, co, ich zdaniem, dzieje si! po 
wys#aniu liczby? Daj chwil! na odpowiedzi i poka$ drug& 
cz!%" skryptu. 

 

Zrzut - bloki skryptu funkcji logicznej 

Dopowiedz, $e - jak wida" na powy$szym skrypcie - gdy 
micro:bit otrzyma drog& radiow& liczb!, zapisan& w 
zmiennej receivedNumber to przy pomocy funkcji 
logicznej sprawdza, jaka liczba zosta#a mu przes#ana. Je%li 
jest to np. liczba 2 (zielone strza#ki na zrzucie) to efektem 
dzia#ania funkcji jest polecenie jed' naprzód z pr$dko%ci# 
100. Z kolei, je%li to liczba 0 (niebieskie strza#ki) – 
efektem tego b!dzie skr!t …, w tym momencie zapytaj 
uczestników, w któr& stron! skr!ci pojazd, je%li jego 
prawe ko#o b!dzie kr!ci" si! do przodu 3x szybciej ni$ ko#o 
lewe. Pozwól uczniom chwil! pomy%le" i doprecyzujcie 
odpowied) wspólnie. 

Dopytaj, czy uczestnicy maj& jeszcze jakie% w&tpliwo%ci 
lub pytania? Wyja%nij problemy w razie potrzeby. 
Udost!pnij uczestnikom link do skryptu. Popro% o wgranie 
programu do micro:bitów i przetestowanie dzia#ania na 
torze. Przypomnij tylko, $e dla ka$dej pary micro:bitów 
koniecznie nale$y ustawi" osobny kana# #&czno%ci. 
Zaproponuj te$, by uczestnicy spróbowali zmodyfikowa" 
pauzy w skryptach odpowiedzialnych za skr!canie 
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pojazdu. Mog& je wyd#u$y" lub skróci", nawet do 0. Niech 
sprawdz&, jaki to ma wp#yw na sterowanie pojazdem. 

 

Zrzut – MakeCode - bloki akcelerometru 

Czas: 13 min. 
 
Zapro% wszystkich do wielkiego fina#u. Przypomnij, $e 
wyzwaniem dzisiejszego dnia jest przejechanie toru 
przeszkód zbudowanego na pocz&tku zaj!" 
zaprogramowanym na trzy sposoby pojazdem Maqueen.  

•! Wyzwanie 1 – robot pod&$a za czarn& lini&, 
•! Wyzwanie 2 – robot przeje$d$a samodzielnie 

fragment toru z wykorzystaniem czujnika 
odleg#o%ci, 

•! Wyzwanie 3 – zdalnie sterowany robot pokonuje 
ostatni fragment toru przeszkód; 

Ustal z uczestnikami, w zale$no%ci od tego, ile czasu wam 
zosta#o do ko(ca zaj!", czy ka$dy zespó# pokonuje 
samodzielnie trzy cz!%ci toru, czy urz&dzacie sztafet! i 
zespo#y dziel& si! „specjalizacj&” poruszania si! w 
okre%lony sposób narzucony przez wyzwanie. 

 
 

Czas: 2 min. 
 
Popro% wszystkich o uwag!. Podkre%l, $e poznali%cie 
dzisiaj kilka metod sterowania pojazdem. Od ruchu 
cz!%ciowo autonomicznego – samodzielnego w przypadku 
opcji line followera do pojazdu zdalnie sterowanego. 
Ka$da z tych opcji ma swoje zalety i wady. Popro%, by 
uczestnicy wskazali swoj& ulubion& opcj!.  
Podzi!kuj za aktywn&, uwa$n& prac! na tym warsztacie. 
Zapro% wszystkich na kolejne warsztaty. 
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Załącznik nr 1


