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Rozdziat 1. Wstep
1.1. Cel podrecznika

Celem podrecznika jest wsparcie nauczyciela w prowadzeniu zajec z algorytmiki i pro-
gramowania w sposob dostepny, spdjny i metodycznie uporzadkowany. Materiat nie
ma charakteru instrukcji krok po kroku, lecz stanowi zestaw ram dydaktycznych, sce-

nariuszy oraz wskazéwek, ktére mozna adaptowac do realnych warunkéw pracy.

Podrecznik zaktada, ze nauczyciel ma podstawowe kompetencje informatyczne oraz
doswiadczenie dydaktyczne. Jego rolg jest porzadkowanie procesu uczenia sie, a nie

zastepowanie autonomii nauczyciela.

1.2. Charakterystyka grupy uczniéow

Zajecia sg przeznaczone dla uczniéw niewidomych oraz niedowidzacych, pracujacych
w grupach mieszanych. Zaktadamy, ze uczniowie korzystaja z narzedzi wspomagaja-

cych, takich jak czytniki ekranu (np. NVDA) oraz funkcje powiekszania interfejsu.

Konsekwencja tego zatozenia jest: - ograniczenie komunikacji wizualnej, - nacisk na
opis stowny algorytmoéw i dziatania programéw, - wykorzystywanie terminala jako
gtéwnego kanatu informacji zwrotnej, - praca w parach sprzyjajaca wymianie strategii

i wsparciu.

1.3. Zatozenia organizacyjne zaje¢

Zajecia realizowane sg w matych grupach (do 6 uczniéw), gtéwnie w parach. Preferu-
jemy dobor par mieszanych (uczen niewidomy + niedowidzacy), co sprzyja

wspotpracy i komunikacji.

Struktura kursu obejmuje lekcje pojedyncze (45 minut) oraz podwadjne (2 x 45 minut),
szczegolnie w blokach projektowych. Zajecia prowadzone s3 przy komputerach, z re-

gularnym wykorzystaniem robota jako wykonawcy algorytmu.



1.4. Rola robota w nauczaniu algorytmiki i programowania

Robot SPIKE Prime petni w kursie role kontekstu motywujacego i wykonawcy in-
strukcji, a nie celu samego w sobie. Nie skupiamy sie na konstrukcji mechanicznej ani

komunikacji wizualnej robota.
Robot stuzy do:
* wykonywania algorytmoéw zapisanych w Pythonie,
* generowania informacji zwrotnej poprzez dzwiek i ruch,

* wzmachiania rozumienia zaleznosci miedzy kodem a dziataniem programu.

1.5. Zgodnos¢ z podstawg programowg i programem ZPE

Kurs jest zgodny z podstawg programowg przedmiotu Informatyka dla liceum ogélno-
ksztatcacego (zakres podstawowy) oraz z zatozeniami programu ZPE. Realizuje cele
zwigzane z: projektowaniem algorytmoéw, programowaniem w jezyku wysokiego po-
ziomu, analiza i testowaniem programow, wspotpracg i komunikacja w pracy

zespotowej.

Rozdziat 2. Standard kodu Python dla uczniéow
niewidomych
2.1. Dlaczego standard kodu jest kluczowy

Dla uczniéw niewidomych i niedowidzacych czytelno$¢ kodu ma znaczenie funda-
mentalne. Spojny standard kodu utatwia: prace z czytnikiem ekranu, orientacje

w strukturze programu, analize btedéw oraz wspotprace w parach.

Standard kodu wprowadzamy od pierwszych lekcji i konsekwentnie go stosujemy

przez caty kurs.

2.2. Struktura pliku programu

Kazdy program posiada statg, rozpoznawalng strukture:



* importy na poczatku pliku,

* definicje funkcji main(),

* wywotanie programu w bloku if _name__ =="__main_":.

Taka struktura utatwia uczniom orientacje w kodzie i sprzyja pracy z czytnikiem ekra-

nu.

2.3. Nazewnictwo i czytelnos¢ kodu

Stosujemy: proste, jednoznaczne nazwy zmiennych; nazwy w jezyku angielskim, ale

zrozumiate znaczeniowo; konsekwentne weciecia i odstepy.

Unikamy skréotow i nazw jednego znaku, o ile nie s3 one wczesniej ustalone i zrozu-

miate.

2.4. Komunikacja z uzytkownikiem przez terminal

Terminal jest podstawowym kanatem komunikacji programu z uzytkownikiem. Pro-

gramy:
* informujg, co aktualnie sie dzieje,
* opisujg podejmowane decyzje,
» sygnalizujg zakonczenie dziatania.

Komunikaty tekstowe sg formutowane jasno i konsekwentnie.

2.5. Praca w parach i zasady wspéttworzenia kodu

Praca w parach zaktada wspdlng odpowiedzialnosé za kod. Wspottworzenie progra-
mu obejmuje: - wspdlne planowanie algorytmu, - omawianie zmian przed ich

wprowadzeniem, - czytanie i komentowanie kodu partnera.

Standard kodu petni funkcje wspdlnego jezyka, ktéry utatwia komunikacje

i wspotprace.



Rozdziat 3. Lekcja 1 - Algorytm jako opis
dziatania

3.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 45 minut
Forma pracy: praca na forum klasy oraz praca w parach

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (kostka + opcjonalnie jeden silnik),

e kabel USB / potaczenie do uruchamiania programu na robocie.

3.2. Cele lekgji i korelacja z podstawg programowa
Cele dydaktyczne:

e uczen rozumie algorytm jako uporzadkowany opis czynnosci prowadzacych do

celu,
e uczen potrafi zapisa¢ prosty algorytm w postaci sekwencji krokéw,
e uczen dostrzega znaczenie jednoznacznosci instrukcji,

® uczen zapisuje algorytm w jezyku Python w postaci prostego programu.
Korelacja z podstawa programowa (LO - zakres podstawowy):

e |1 - rozumienie problemu i opisywanie sposobu jego rozwigzania,
e |l.1 - tworzenie prostych programéw jako realizacji algorytmu,

e |V - wspotpraca w parach i komunikacja w trakcie rozwigzywania problemu.

3.3. Przebieg lekgc;ji

Etap 1. Wprowadzenie - algorytm jako zadanie techniczne

Lekcje rozpoczynamy od przedstawienia prostego zadania technicznego zwigzanego
z robotem. Na tym etapie nie korzystamy jeszcze ze sprzetu ani z komputera. Skupia-
my sie na samym problemie: w jaki sposdb przekazac robotowi polecenia, aby

wykonat okres$lone zadanie.



Rozmowa prowadzi do wniosku, ze aby robot mdgt dziata¢ poprawnie, potrzebuje do-

ktadnego opisu czynnosci - krok po kroku. Ten opis nazywamy algorytmem.

Etap 2. Wspolne tworzenie algorytmu w formie tekstowej

Nastepnie wspdlnie z uczniami tworzymy algorytm w postaci listy ponumerowanych
krokow. Algorytm zapisywany jest w jezyku naturalnym i dotyczy wczeséniej oméwio-

nego zadania technicznego.
Na tym etapie celowo wprowadzamy ograniczenia:

e algorytm sktada sie wytacznie z sekwencji krokéw,
* nie stosujemy warunkéw ani powtérzen,

e kazdy krok powinien by¢ mozliwie jednoznaczny.

Wspodlne formutowanie algorytmu pozwala wychwycic nieprecyzyjne sformutowania
i uSwiadamia uczniom, ze nawet drobne niejasnosci mogg prowadzi¢ do btedow

w wykonaniu.

Etap 3. Uczen w roli robota - wykonawca instrukcji

W kolejnym etapie jeden z uczniéw weciela sie w role robota, czyli wykonawcy zapisa-
nych instrukcji. Zadaniem ,robota” jest realizowanie kolejnych krokéw algorytmu

doktadnie tak, jak zostaty zapisane.
Uczen petniacy te role:

* nie interpretuje polecen,
® nie poprawia algorytmu,

e zatrzymuje sie, jesli ktorys krok jest niejednoznaczny.

Pozostali uczniowie obserwujg wykonanie algorytmu i wspadlnie analizuja, ktore ele-
menty opisu wymagaja doprecyzowania. Cwiczenie to bardzo wyraznie pokazuje, ze
algorytm dziata tylko w takim zakresie, w jakim jest jasno i jednoznacznie sformuto-

wany.



Etap 4. Zapis algorytmu w Pythonie i uruchomienie na robocie

Po przetestowaniu algorytmu przechodzimy do jego zapisu w jezyku Python. Pracujac

w parach, uczniowie tworzg prosty program uruchamiany bezposrednio na robocie.

Na tym etapie Python petni role formalnego zapisu algorytmu. Kazdy krok algorytmu
jest reprezentowany przez osobng instrukcje print(), a program zawiera prosta struk-

ture zgodng z przyjetym standardem kodu.

Przyktadowa forma programu:

mumwn

Lekcja 1 - Algorytm jako opis dzialania

mumwn

from pybricks.hubs import PrimeHub
from pybricks.tools import wait

def main() -> None:
hub = PrimeHub()
print ("START: program uruchomiony")

print("Krok 1: ...")
print("Krok 2: ...")
print("Krok 3: ...")

print("END: program zakonczony")

if __name__ == "_main__":
main()

Program jest uruchamiany na robocie, a komunikaty w terminalu pozwalajg uczniom

Sledzi¢ kolejne kroki algorytmu.

Etap 5. Podsumowanie i refleksja
Lekcje konczymy krotkim podsumowaniem. Wspdlnie z uczniami omawiamy, czym
byt algorytm, dlaczego jednoznaczno$¢ opisu okazata sie kluczowa oraz jakie elemen-

ty programowania pojawig sie na kolejnych zajeciach.



Zwracamy uwage, ze w tej lekcji algorytm byt wytacznie sekwencja krokéw, a w kolej-

nych zajeciach zostanie on rozszerzony o nowe konstrukcje.

3.4. Narzedzia ewaluaciji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i opiera sie na:

e obserwacji udziatu uczniéw w tworzeniu algorytmu,
e analizie poprawnosci i kompletnosci zapisu algorytmu,

* umiejetnosci opisania dziatania programu wtasnymi stowami.

3.5. Wskazowki metodyczne

W tej lekcji szczegodlnie istotne jest tempo pracy oraz jasne oddzielenie pojecia algo-
rytmu od kodu programu. Warto poswieci¢ wystarczajgco duzo czasu na etap

wspolnego tworzenia algorytmu i jego ,wykonania” przez ucznia w roli robota.

Jesli grupa pracuje szybciej, mozna zaproponowac drobne modyfikacje algorytmu
i sprawdzi¢ ich wptyw na wykonanie. w przypadku trudnosci dobrze sprawdza sie po-

wrét do opisu krokéw w jezyku naturalnym.

Rozdziat 4. Lekcja 2 - Program i sSrodowisko pracy

4.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 45 minut
Forma pracy: samodzielna praca uczniéw oraz praca w parach

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (wytacznie kostka inteligentna),

e kabel USB / potaczenie do uruchamiania programu na robocie.

4.2. Cele lekgcji i korelacja z podstawa programowg

Cele dydaktyczne:
® uczen rozumie roéznice miedzy algorytmem a programem komputerowym,

-9.-



* uczen zna podstawowe elementy srodowiska pracy (plik programu, uruchomie-

nie, terminal),
e uczen potrafi uruchomi¢ prosty program w jezyku Python na robocie,

e uczen odczytuje komunikaty w terminalu i interpretuje je jako informacje

o dziataniu programu.
Korelacja z podstawa programowa (LO - zakres podstawowy):

¢ |1 - analizowanie problemu i sposobu jego rozwigzania,
e |l.1 - tworzenie i uruchamianie prostych programéw,
e |lI - postugiwanie sie urzadzeniami cyfrowymi i Srodowiskiem programistycz-

nym.

4.3. Przebieg lekcji
Etap 1. Wprowadzenie - od algorytmu do programu

Lekcje rozpoczynamy od krotkiego nawigzania do poprzednich zajec. Przypominamy,
ze algorytm byt uporzagdkowanym opisem czynnosci, ktory robot potrafit wykonaé

tylko wtedy, gdy byt jednoznaczny.

Nastepnie stawiamy pytanie, co musi sie wydarzy¢, aby taki opis moégt zosta¢ wyko-
nany samodzielnie przez robota. w ten sposéb wprowadzamy pojecie programu oraz

srodowiska, w ktérym program jest tworzony i uruchamiany.

Etap 2. Srodowisko pracy - samodzielna eksploracja

Uczniowie rozpoczynajg samodzielng prace na swoich stanowiskach. Zamiast pokazu
frontalnego zachecamy ich do spokojnej eksploracji sSrodowiska pracy: edytora kodu,

pliku programu oraz terminala.
Na tym etapie skupiamy sie na zrozumieniu rél poszczegolnych elementéw:

e plik programu jako miejsce zapisu polecen,
e uruchomienie programu jako moment rozpoczecia dziatania,

e terminal jako podstawowe zrédto informacji zwrotne;.
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Nauczyciel wspiera uczniow komentarzem i pomocg indywidualng, bez szczegétowe-

go omawiania sktadni jezyka.

Etap 3. Minimalna struktura programu

W kolejnym kroku uczniowie tworzg bardzo prosty program w jezyku Python. Jest to
wersja celowo uproszczona, ktéra pozwala skupié sie na idei programu, a nie na pet-

nym standardzie kodu.
Program zawiera:

e kroétki komentarz opisujacy jego cel,
e kilka instrukcji print(),

e wyrazny poczatek i koniec dziatania.

Przyktadowa forma programu:

Lekcja 2 - Program i Srodowisko pracy

print ("START: program uruchomiony")
print("Program dziala")
print ("END: program zakonczony")

Na tym etapie nie wprowadzamy jeszcze funkcji main() ani rozbudowanej struktury

programu. Do tych elementéw wrécimy w kolejnych lekcjach.

Etap 4. Robot jako wykonawca - sygnat dzwiekowy

Po zapisaniu programu uczniowie uruchamiajg go bezposrednio na kostce SPIKE Pri-
me. Aby uzyskac jednoznaczng informacje zwrotnga, zamiast ruchu robota

wykorzystujemy dzwiek.

Program zostaje rozszerzony o prostg instrukcje generujaca sygnat dzwiekowy, co po-

zwala uczniom powigzac uruchomienie programu z fizyczng reakcja robota.

Przyktadowa modyfikacja programu:
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from pybricks.hubs import PrimeHub
hub = PrimeHub()

print ("START: program uruchomiony")
hub.speaker.beep()

print("DZWIEK: sygnal dzwiekowy")
print("END: program zakonczony")

Etap 5. Zaplanowany btad

W dalszej czesci lekcji celowo wprowadzamy do programu drobny btad, na przyktad
literéwke w nazwie metody lub pominiecie nawiaséw. Uczniowie ponownie urucha-

miajg program i obserwuja komunikat btedu w terminalu.

Celem tego etapu nie jest szczegdétowe debugowanie, lecz pokazanie, ze komunikat
o btedzie jest informacja, ktéra pomaga zrozumieé, co w programie nie dziata zgodnie

z oczekiwaniami.

Etap 6. Podsumowanie i refleksja
Lekcje konczymy krétkim podsumowaniem. Wspélnie z uczniami porzadkujemy poje-
cia algorytmu, programu i Srodowiska pracy oraz zwracamy uwage na role terminala

jako podstawowego narzedzia komunikacji z programem.

Zapowiadamy, ze w kolejnych zajeciach uczniowie beda pracowacd nad kolejnoscia

wykonywania instrukcji i jej wptywem na dziatanie programu.

4.4. Narzedzia ewaluacji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:

e obserwacje samodzielnosci ucznidow w pracy ze srodowiskiem,
e poprawnos$¢ uruchomienia programu na robocie,

e umiejetnosc interpretacji komunikatéw wyswietlanych w terminalu.
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4.5. Wskazowki metodyczne

W tej lekcji kluczowe znaczenie ma spokojne tempo pracy oraz umozliwienie uczniom
samodzielnego oswojenia sie ze Srodowiskiem programistycznym. Warto podkreslaé,

ze nawet bardzo prosty program jest petnoprawnym programem.

Zaplanowany btad powinien by¢ drobny i tatwy do zlokalizowania. Jego celem jest
obnizenie napiecia zwigzanego z popetnianiem btedéw oraz pokazanie, ze komunikaty

w terminalu sg naturalnym elementem pracy programisty.

Rozdziat 5. Lekcja 3 - Instrukcje sekwencyjne

5.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 45 minut
Forma pracy: samodzielna praca uczniow

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (kostka inteligentna + jeden silnik),

e kabel USB / potaczenie do uruchamiania programu na robocie.

5.2. Cele lekgji i korelacja z podstawg programowa
Cele dydaktyczne:

* uczen rozumie pojecie sekwencji jako kolejnosci wykonywania instrukcji,
e uczen obserwuje wptyw zmiany kolejnosci polecen na dziatanie programu,
e uczen stosuje instrukcje wait() do sterowania czasem dziatania programu,

® uczen poznaje podstawowgq strukture programu z funkcjg main().
Korelacja z podstawg programows (LO - zakres podstawowy):

e |.1 - rozumienie problemu i opisywanie sposobu jego rozwigzania,

e |l.1 - tworzenie i modyfikowanie prostych programéw komputerowych,
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¢ |l - postugiwanie sie Srodowiskiem programistycznym i urzagdzeniami cyfrowy-

mi.

5.3. Przebieg lekgc;ji

Etap 1. Wprowadzenie - kolejno$¢ ma znaczenie

Lekcje rozpoczynamy od nawigzania do poprzednich zaje¢, podczas ktérych ucznio-
wie uruchamiali proste programy i obserwowali ich dziatanie. Zwracamy uwage, ze
program wykonywat instrukcje doktadnie w takiej kolejnosci, w jakiej zostaty zapisa-

ne.

Stawiamy pytanie, co stanie sie, jesli zmienimy kolejnosc¢ instrukcji w programie, i za-

powiadamy, ze odpowiedz na to pytanie uczniowie sprawdza samodzielnie.

Etap 2. Eksperyment z kolejnoscia instrukcji
Uczniowie pracujg samodzielnie, modyfikujgc prosty program zawierajacy kilka in-
strukcji print(). Ich zadaniem jest zmiana kolejnosci linii kodu i ponowne uruchomienie

programu.

Celem ¢wiczenia jest obserwacja, ze komputer nie interpretuje znaczenia polecen,
lecz wykonuje je doktadnie w kolejnosci zapisu. Kolejno$¢ instrukcji bezposrednio

wptywa na kolejno$¢ komunikatéw pojawiajacych sie w terminalu.

Etap 3. Sekwencja w czasie - instrukcja wait()

W kolejnym kroku wprowadzamy instrukcje wait(), ktéra pozwala wstrzymac dziata-
nie programu na okreslony czas. Wyjasniamy, ze parametr podawany w tej instrukcji

oznacza czas w milisekundach, czyli tysiecznych czes$ciach sekundy.

Uczniowie rozszerzaja program, wstawiajac krétkie przerwy pomiedzy kolejnymi in-
strukcjami. Dzieki temu mogg zaobserwowaé, ze program dziata krok po kroku nie

tylko w przestrzeni, ale rowniez w czasie.
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Etap 4. Sekwencjaa robot - dzwiek i ruch

Program zostaje rozszerzony o dziatania robota. Najpierw wykorzystujemy dZzwiek
jako prosta informacje zwrotna, a nastepnie dodajemy bardzo krétki ruch jednego sil-

nika.

Dziatania robota sg utozone w sekwencji, na przyktad: dzwiek - przerwa - ruch -
przerwa - dzwiek. Uczniowie mogg sprawdzi¢, jak zmiana kolejnosci instrukcji wpty-

wa na zachowanie robota.
Przyktadowa struktura programu:

from pybricks.hubs import PrimeHub
from pybricks.pupdevices import Motor
from pybricks.parameters import Port
from pybricks.tools import wait

def main() -> None:
hub = PrimeHub()
motor = Motor(Port.A)

print("START")
hub.speaker.beep()
wait(500)
motor.run_time (200, 500)
wait(500)
hub.speaker.beep()
print("END")

n n

if _name__ == "_main__":
main()

Etap 5. Podsumowanie - sekwencja jako fundament programu

Lekcje konczymy krotkim podsumowaniem. Zwracamy uwage, ze kazda bardziej zto-
zona konstrukcja programistyczna opiera sie na sekwencji instrukcji oraz ze zmiana

kolejnosci polecen prowadzi do zmiany dziatania programu.
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Zapowiadamy, ze w kolejnych zajeciach pojawi sie pytanie, czy wszystkie instrukcje

muszg zawsze zosta¢ wykonane.

5.4. Narzedzia ewaluacji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:

e obserwacje samodzielnej pracy ucznidw,
e poprawnos$¢ modyfikacji kolejnosci instrukcji,

e umiejetnos¢ wyjasnienia wptywu sekwencji na dziatanie programu.

5.5. Wskazowki metodyczne

Wprowadzajac instrukcje wait(), warto poswieci¢ chwile na oméwienie jednostek cza-
su i ich znaczenia w praktyce. Dla cze$ci ucznidow pomocne moze by¢ poréwnanie

milisekund do czasu trwania dZwieku lub ruchu silnika.

Funkcja main() pojawia sie w tej lekcji jako element porzadkujacy kod. Nie jest ko-
nieczne szczegétowe omawianie jej roli technicznej - wystarczy podkresli¢, ze

pomaga ona wyraznie oddzieli¢ przygotowanie programu od jego uruchomienia.

Rozdziat 6. Lekcja 4 - Zmienne jako pamiec
programu

6.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 45 minut
Forma pracy: praca samodzielna z mozliwoscia krotkiej pracy w parach

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (kostka inteligentna + jeden silnik),

e kabel USB / potaczenie do uruchamiania programu na robocie.
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6.2. Cele lekgji i korelacja z podstawa programowa

Cele dydaktyczne:

® uczen rozumie zmienng jako element programu przechowujacy wartosc¢,
e uczen stosuje zmienne do sterowania czasem i predkoscia dziatania robota,

e uczen potrafi zmienia¢ zachowanie programu poprzez modyfikacje wartosci

zmiennych,

e uczen interpretuje komunikat o uzyciu niezdefiniowanej zmiennej jako infor-

macje o btedzie.
Korelacja z podstawg programows (LO - zakres podstawowy):

e |.1 - opisywanie sposobu rozwigzania problemu i analiza algorytmu,
e |I.1 - tworzenie i modyfikowanie prostych programéw komputerowych,
e |lI - postugiwanie sie Srodowiskiem programistycznym i urzadzeniami cyfrowy-

mi.

6.3. Przebieg lekgc;ji
Etap 1. Wprowadzenie - co w programie moze sie zmieniac

Lekcje rozpoczynamy od krotkiego nawigzania do poprzednich zaje¢. Zwracamy uwa-
ge, ze w programach wykorzystywalismy juz konkretne liczby, na przyktad

w instrukcji wait() lub przy sterowaniu silnikiem.

Stawiamy pytanie, co mozna zmieni¢ w programie, aby jego dziatanie byto inne, bez
przepisywania catego kodu. w ten sposéb wprowadzamy potrzebe stosowania zmien-

nych.
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Etap 2. Pierwsza zmienna - nazwa zamiast liczby

Uczniowie pracuja z fragmentem znanego programu, w ktérym pojawia sie instrukcja
wait(500). Zamiast bezposredniego uzycia liczby wprowadzamy zmienng przechowu-

jaca czas oczekiwania.

Przyktadowa modyfikacja kodu:

from pybricks.tools import wait
wait_time_ms = 500

wait(wait_time_ms)

Zwracamy uwage, ze zmienna przechowuje wartosc i ze jej nazwa informuje, co ta

wartos¢ oznacza. Nie wprowadzamy jeszcze pojec typdw danych ani statych.

Etap 3. Zmienna wptywa na dziatanie robota

W kolejnym kroku uczniowie rozszerzajg program o sterowanie robotem. Oprécz

zmiennej okreslajgcej czas wprowadzamy zmienng przechowujaca predkosc silnika.

Uczniowie samodzielnie modyfikujg wartosci zmiennych i obserwuja, jak wptywa to

na zachowanie robota.
Przyktadowa struktura programu:

from pybricks.hubs import PrimeHub
from pybricks.pupdevices import Motor
from pybricks.parameters import Port
from pybricks.tools import wait

def main() -> None:
hub = PrimeHub()
motor = Motor(Port.A)

speed = 200
walit_time_ms = 500
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print ("START")

hub.speaker.beep()
wait(wait_time_ms)
motor.run_time(speed, wait_time_ms)
hub.speaker.beep()

print("END")

n n.

if _name__ == "_main__":
main()

Etap 4. Porzadkowanie programu za pomocg zmiennych
W dalszej czesci lekcji uczniowie porzadkuja program, umieszczajgc wszystkie zmien-
ne w jednym miejscu na poczatku funkcji main(). Zwracamy uwage, ze taka

organizacja utatwia wprowadzanie zmian i analize programu.

Na tym etapie dopuszczamy krétka prace w parach, szczegdlnie jesli uczniowie po-

trzebuja wsparcia w zrozumieniu roli poszczegdlnych zmiennych.

Etap 5. Zaplanowany btad - niezdefiniowana zmienna
Celowo wprowadzamy do programu btad polegajacy na uzyciu zmiennej, ktéra nie zo-
stata wczesniej zdefiniowana. Uczniowie uruchamiajg program i obserwujg komunikat

btedu w terminalu.

Celem tego etapu jest pokazanie, ze program nie moze korzystac z wartosci, ktérych

nie zna, oraz ze komunikat o btedzie jednoznacznie wskazuje miejsce problemu.

Etap 6. Podsumowanie - zmienna jako pamiec programu

Lekcje konczymy podsumowaniem, w ktérym porzadkujemy pojecie zmiennej jako
elementu programu przechowujgcego wartosé. Zwracamy uwage, ze zmienne pozwa-
lajg sterowad zachowaniem programu i przygotowuja grunt pod podejmowanie

decyzji w kolejnych lekcjach.
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6.4. Narzedzia ewaluacji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:

e obserwacje samodzielnej pracy uczniéw,
e poprawnos$¢ uzycia zmiennych w programie,
e umiejetnosc wyjasnienia wptywu zmiennych na dziatanie robota,

¢ interpretacje komunikatu o niezdefiniowanej zmiennej.

6.5. Wskazowki metodyczne

Wprowadzajac zmienne, warto konsekwentnie uzywaé nazw odzwierciedlajacych
znaczenie przechowywanych wartosci. Pomaga to uczniom w rozumieniu programu

i jego dalszym rozwijaniu.

Zaplanowany btad z uzyciem niezdefiniowanej zmiennej powinien by¢ prosty i jedno-
znaczny. Jego celem jest oswojenie ucznidéw z komunikatami o btedach oraz

wzmocnienie przekonania, ze btedy sg naturalnym elementem pracy z programem.

Rozdziat 7. Lekcja 5 - Instrukcja warunkowa it

7.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 45 minut
Forma pracy: praca w parach

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
¢ robot SPIKE Prime (kostka inteligentna + jeden silnik),

e kabel USB / potaczenie do uruchamiania programu na robocie.
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7.2. Cele lekcji i korelacja z podstawa programowg

Cele dydaktyczne:

® uczen rozumie idee decyzji w algorytmie,
e uczen stosuje instrukcje warunkows if i else,
e uczen potrafi zapisa¢ prosty warunek oparty na zmiennej,

* uczen obserwuje rézne zachowania robota w zaleznosci od spetnienia warun-
ku,

® uczen rozrdznia btad sktadniowy od btedu logicznego.
Korelacja z podstawa programowa (LO - zakres podstawowy):

e |.2 - projektowanie algorytméw zawierajacych decyzje,
¢ |l.1 - tworzenie programéw z wykorzystaniem instrukcji sterujgcych,

e |V - wspodtpraca w parach przy rozwigzywaniu probleméw.

7.3. Przebieg lekgc;ji
Etap 1. Wprowadzenie - czy program zawsze musi robi¢ to samo?

Lekcje rozpoczynamy od nawigzania do pracy ze zmiennymi. Zwracamy uwage, ze
cho¢ zmienne pozwalaty zmienia¢ zachowanie programu, to nadal wszystkie instruk-

cje byty wykonywane po kolei.

Stawiamy pytanie, czy program moze wykonac tylko czes¢ instrukcji - w zaleznosci
od konkretnej sytuacji. w ten sposdb wprowadzamy potrzebe podejmowania decyzji

przez program.

Etap 2. Warunek w jezyku naturalnym

Zanim przejdziemy do kodu, formutujemy wspélnie proste warunki w jezyku natural-
nym, na przyktad: ,jesli czas oczekiwania jest dtugi, robot wyda dzwiek,

w przeciwnym razie wykona ruch”.
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Ograniczamy sie do jednego warunku i dwdch mozliwych dziatan. Celem tego etapu

jest zrozumienie logiki decyzji bez skupiania sie na sktadni jezyka Python.

Etap 3. Instrukcja if i else w Pythonie
Nastepnie zapisujemy warunek w jezyku Python, wykorzystujgc znane uczniom
zmienne. Wyjasniamy, ze warunek jest pytaniem, na ktére program odpowiada ,tak”

albo ,nie”.
Przyktadowa struktura kodu:

if wait_time_ms > 500:
hub.speaker.beep()

else:
motor.run_time(speed, wait_time_ms)

Podkreslamy znaczenie wciec¢ oraz fakt, ze tylko jeden z blokéw (if albo else) zostanie

wykonany.

Etap 4. Warunek a zachowanie robota
Uczniowie pracujac w parach modyfikujg wartosci zmiennych i obserwuja, jak zmienia
sie zachowanie robota. w zaleznosci od spetnienia warunku robot wydaje dzwiek lub

wykonuje krétki ruch.

Dla zachowania dostepnosci kazda decyzje programu uzupetniamy komunikatem tek-
stowym w terminalu, informujgcym, ktéra gataz instrukcji warunkowej zostata

wykonana.

Etap 5. Zaplanowany btad - warunek logiczny
W dalszej czesci lekcji proponujemy warunek, ktéry w praktyce nigdy nie zostanie
spetniony, na przyktad przez ustawienie progu znacznie wyzszego niz uzywana war-

tos¢ zmienne;j.
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Uczniowie obserwuja, ze program dziata poprawnie, ale zawsze wykonuje te sama ga-
taz instrukcji warunkowej. Analizujemy wspélnie, dlaczego tak sie dzieje i co

nalezatoby zmienic.

Etap 6. Podsumowanie - decyzja w algorytmie

Lekcje konczymy podsumowaniem, w ktérym porzadkujemy pojecie instrukcji warun-
kowej. Zwracamy uwage, ze decyzje sg kluczowym elementem algorytmow

i pozwalajg programom reagowac na rézne sytuacje.

Zapowiadamy, ze w kolejnych zajeciach pojawia sie bardziej ztozone warunki oraz 13-

czenie kilku decyzji.

7.4. Narzedzia ewaluacji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:

e obserwacje wspoétpracy ucznidow w parach,
e poprawnos¢ zapisu instrukgji if i else,
* umiejetno$¢ wyjasnienia, dlaczego dana gataz warunku zostata wykonana,

® rozpoznanie btedu logicznego w warunku.

7.5. Wskazowki metodyczne

Na tym etapie warto zwracac szczegblng uwage na wciecia w kodzie, poniewaz maja
one kluczowe znaczenie dla poprawnego dziatania instrukcji warunkowej. Nie jest ko-
nieczne formalne omawianie zasad sktadni - wystarczy konsekwentne wskazywanie

poprawnych przyktadow.

Dobrze sprawdza sie poréwnywanie decyzji programu do prostych sytuacji codzien-

nych, pod warunkiem zachowania jasnego i technicznego jezyka opisu.
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Rozdziat 8. Lekcja 6 - Warunki ztozone (and, or, not)

8.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 45 minut
Forma pracy: praca w parach

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (kostka inteligentna + jeden silnik),

e kabel USB / potaczenie do uruchamiania programu na robocie.

8.2. Cele lekg;ji i korelacja z podstawa programowg

Cele dydaktyczne:

e uczen rozumie potrzebe stosowania wiecej niz jednego warunku w decyzji al-
gorytmu,

® uczen stosuje operatory logiczne and i or w instrukcji warunkowej,

® uczen rozumie sens operatora not i potrafi go rozpoznac w kodzie,

e uczen potrafi zapisa¢ decyzje w postaci if / elif / else,

e uczen analizuje zachowanie robota w zaleznosci od spetnienia ztozonych wa-

runkow.
Korelacja z podstawg programowg (LO - zakres podstawowy):

e |.2 - projektowanie algorytméw zawierajacych ztozone decyzje,
e |l.1 - tworzenie programoéw z wykorzystaniem instrukcji sterujgcych,

e |V - wspdtpraca w parach i wspodlna analiza rozwigzan.
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8.3. Przebieg lekc;ji
Etap 1. Wprowadzenie - kiedy jedna decyzja nie wystarcza

Lekcje rozpoczynamy od nawigzania do poprzednich zaje¢ z instrukcjg if. Zwracamy
uwage, ze dotychczas decyzja programu byta podejmowana na podstawie jednego

warunku.

Stawiamy pytanie, co zrobi¢ w sytuacji, gdy decyzja zalezy od wiecej niz jednej warto-
sci, na przyktad czasu i predkosci. w ten sposdb wprowadzamy potrzebe taczenia

warunkow.

Etap 2. Warunki ztozone w jezyku naturalnym

Przed przejsciem do kodu uczniowie w parach formutujg warunki ztozone w jezyku

naturalnym. Pracujemy na znanych juz zmiennych, takich jak wait_time_ms i speed.
Przyktady:

,2robot wyda dzwiek, jesli czas jest dtugi i predkosc jest duza”,
e robot poruszy sie, jesli czas jest krétki lub predkos$¢ jest mata”,

e  robot nie wykona ruchu, jesli warunek nie jest spetniony”.

Na tym etapie wprowadzamy pojecia ,i", ,lub” oraz wspominamy o znaczeniu zaprze-

czenia (,nie”).

Etap 3. Operatory and, or i not w Pythonie

Nastepnie przechodzimy do zapisu warunkéw w jezyku Python. Pokazujemy, w jaki

sposoéb stowa ,i” oraz ,lub” s3 zapisywane jako operatory and i or.

Wspominamy réwniez o operatorze not, podkreslajac, ze stuzy on do odwracania wa-

runku, jednak na tym etapie nie wymaga samodzielnego stosowania przez uczniéw.
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Etap 4. Decyzja wielowariantowa - if / elif / else

Program zostaje rozszerzony o wiecej niz dwie mozliwe reakcje robota. Wprowadza-
my konstrukcje if / elif / else, ktéra pozwala sprawdzi¢ kolejne warunki w ustalone;j

kolejnosci.
Przyktadowa struktura programu:

if wait_time_ms > 700 and speed > 300:
print("DECYZJA: warunek 1")
hub.speaker.beep()

elif wait_time_ms > 500 or speed > 200:
print("DECYZJA: warunek 2")
motor.run_time(speed, wait_time_ms)

else:
print("DECYZJA: warunek 3")
hub.speaker.beep()
hub.speaker.beep()

Zwracamy uwage, ze tylko jeden z blokéw zostanie wykonany, nawet jesli kilka wa-

runkow bytoby logicznie spetnionych.

Etap 5. Eksperymentowanie i analiza warunkéw

Uczniowie w parach modyfikujg wartosci zmiennych i przed uruchomieniem progra-

mu przewiduja, ktora gataz instrukcji warunkowej zostanie wykonana.

Po uruchomieniu programu poréwnujg przewidywania z rzeczywistym zachowaniem

robota, analizujac, dlaczego dany warunek zostat spetniony lub pominiety.

Etap 6. Zaplanowany btad - mylacy warunek logiczny
Proponujemy warunek logicznie poprawny, ale niezgodny z intuicjg uczniéw, na przy-
ktad uzycie operatora or zamiast and. Uczniowie obserwuja, ze program dziata

inaczej, niz sie spodziewali.

Analizujemy wspdélnie, jak drobna zmiana w warunku logicznym moze znaczgco wpty-

na¢ na dziatanie algorytmu.
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Etap 7. Podsumowanie - decyzje oparte na wielu warunkach
Lekcje konczymy podsumowaniem, w ktérym porzadkujemy réznice miedzy operato-
rami and, or i not oraz zwracamy uwage na role kolejnosci warunkéw w konstrukgji

if / elif / else.

Zapowiadamy, ze kolejnym krokiem bedzie wielokrotne podejmowanie decyzji przez

program, czyli petle.

8.4. Narzedzia ewaluaciji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:

e obserwacje wspétpracy ucznidéw w parach,
e poprawnos¢ zapisu warunkéw ztozonych,
e umiejetnosc przewidywania zachowania programu,

¢ analize btedéw logicznych w warunkach.

8.5. Wskazowki metodyczne

Wprowadzajac warunki ztozone, warto konsekwentnie odnosi¢ sie do jezyka natural-
nego i stopniowo przechodzi¢ do zapisu formalnego. Pomaga to uczniom budowac

poprawne modele mentalne dziatania algorytmu.

Operator not powinien by¢ traktowany jako element uzupetniajacy - istotne jest, aby
uczniowie rozumieli jego sens, nawet jesli nie bedg go jeszcze samodzielnie stosowacd

w kodzie.
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Rozdziat 9. Lekcja 7 - Testowanie i analiza
dziatania algorytmu

9.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 45 minut
Forma pracy: praca w parach

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (kostka inteligentna + jeden silnik),

e kabel USB / potaczenie do uruchamiania programu na robocie.

9.2. Cele lekg;ji i korelacja z podstawa programowg

Cele dydaktyczne:

e uczen rozumie, ze program nalezy sprawdzi¢ przed jego uruchomieniem,
® uczen potrafi przygotowac prosty przypadek testowy,

e uczen przewiduje dziatanie programu na podstawie kodu,

e uczen rozrdznia btad sktadniowy od btedu logicznego,

e uczen analizuje zachowanie robota w odniesieniu do algorytmu.
Korelacja z podstawa programowa (LO - zakres podstawowy):

e |.2 - analiza algorytmu i przewidywanie jego dziatania,
e |l.1 - testowanie i modyfikowanie programoéw,
e |ll - Swiadome korzystanie z informacji zwrotnej (terminal, robot),

e |V - wspodtpraca w parach przy rozwigzywaniu problemoéw.
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9.3. Przebieg lekgc;ji
Etap 1. Wprowadzenie - czy program zawsze dziata poprawnie?

Lekcje rozpoczynamy od krotkiej rozmowy na temat dotychczasowej pracy z progra-
mami. Zwracamy uwage, ze program, ktéry sie uruchamia, nie zawsze musi dziatac¢

zgodnie z naszym zamystem.

Stawiamy pytanie, skad mozemy wiedziec, co program zrobi zanim go uruchomimy.

w ten sposob wprowadzamy pojecie testowania.

Etap 2. Przypadek testowy w jezyku naturalnym

W parach uczniowie analizuja krétki fragment znanego programu (z warunkiem lub

petlg). Zanim uruchomia kod, opisujg stownie:

e jakie wartosci majg zmienne na poczatku,
¢ ile razy wykona sie petla lub ktdra gataz warunku zostanie wybrana,

¢ jakie dziatania wykona robot (dZzwiek, ruch).

Ten opis traktujemy jako przypadek testowy - przewidywanie dziatania algorytmu.

Etap 3. Uruchomienie programu i poréwnanie z przewidywaniem
Uczniowie uruchamiajg program i poréwnuja rzeczywiste zachowanie robota z wcze-

sniej przygotowanym opisem.

Kazdy etap dziatania programu jest dodatkowo sygnalizowany komunikatem teksto-

wym w terminalu, co utatwia analize bez koniecznosci obserwacji wizualnej robota.

Etap 4. Analiza rozbieznosci - gdzie jest btad?
Jesli zachowanie programu rézni sie od przewidywanego, uczniowie wspélnie analizu-

ja mozliwe przyczyny:
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e btad w rozumowaniu (btedny przypadek testowy),
e btad logiczny w warunku lub petli,

e btad sktadniowy zauwazony przez interpreter Pythona.

Nauczyciel na biezaco moderuje dyskusje, pomagajac oddzieli¢ btagd w algorytmie od

btedu w zapisie kodu.

Etap 5. Modyfikacja programu i ponowny test

Uczniowie wprowadzajg niewielkg zmiane w kodzie (np. inng warto$¢ zmiennej lub

zmieniony warunek) i ponownie przygotowuja krotki przypadek testowy.

Dopiero po przewidzeniu dziatania programu uruchamiajg go ponownie.

Etap 6. Podsumowanie - testowanie jako czes¢ algorytmu
Lekcje konczymy podsumowaniem, w ktérym podkreslamy, ze testowanie nie jest do-

datkiem do programowania, lecz jego integralng czescia.

Zwracamy uwage, ze $wiadome przewidywanie dziatania programu zmniejsza liczbe

przypadkowych btedéw i utatwia dalszg prace z kodem.

9.4. Narzedzia ewaluacji
Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:
e obserwacje wspétpracy ucznidow w parach,
e poprawnos¢ formutowania przypadkow testowych,
e umiejetnosc poréwnania przewidywanego i rzeczywistego dziatania programu,

e 3Swiadome rozréznianie btedéw logicznych i sktadniowych.
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9.5. Wskazowki metodyczne

W tej lekcji szczegdlnie wazne jest spowolnienie tempa pracy i konsekwentne wyma-

ganie przewidywania dziatania programu przed jego uruchomieniem.

Nie nalezy traktowac testowania jako osobnego, technicznego etapu. Warto podkre-

slac, ze jest to naturalna forma myslenia algorytmicznego.
Na co uwazac poznawczo:

® uczniowie moga chcie¢ uruchamiaé program bez analizy - warto to Swiadomie
hamowag,
e jednoczesna analiza kodu i zachowania robota moze by¢ obcigzajaca,

e w razie trudnosci nalezy wrdéci¢ do bardzo prostych przypadkéw testowych

(jedna zmienna, jedna decyzja).

Rozdziat 10. Lekcja 8 - Petla white

10.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 45 minut
Forma pracy: praca w parach

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (kostka inteligentna + jeden silnik),

e kabel USB / potaczenie do uruchamiania programu na robocie.

10.2. Cele lekgji i korelacja z podstawa programowa

Cele dydaktyczne:

e uczen rozumie potrzebe wielokrotnego wykonywania instrukcji,
e uczen stosuje petle while do powtarzania fragmentu programu,

e uczen kontroluje liczbe powtdrzen za pomoca zmiennej-licznika,
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® uczen rozpoznaje sytuacje prowadzaca do petli nieskonczonej,

e uczen obserwuje powtarzalne dziatanie robota jako efekt petli.
Korelacja z podstawg programowa (LO - zakres podstawowy):

e |.2 - projektowanie algorytméw zawierajacych iteracje,
e |l.1 - tworzenie programéw z wykorzystaniem petli,

e |V - wspdtpraca w parach przy rozwigzywaniu probleméw.

10.3. Przebieg lekcji
Etap 1. Wprowadzenie - kiedy jeden test to za mato

Lekcje rozpoczynamy od nawigzania do testowania programoéw w poprzednich zaje-
ciach. Zwracamy uwage, ze aby sprawdzi¢ rézne przypadki, wielokrotnie

uruchamialiémy program po wprowadzeniu zmian.

Stawiamy pytanie, co zrobi¢, aby program sam wykonywat te same instrukcje wiele

razy, bez koniecznosci recznego powtarzania uruchomienia.

Etap 2. Powtarzanie w jezyku naturalnym
Zanim przejdziemy do zapisu w Pythonie, opisujemy idee petli w jezyku naturalnym.
Formutujemy wspélnie schemat: ,dopdki warunek jest spetniony, wykonuj te instruk-

cje; gdy warunek przestanie byc¢ spetniony, zakoncz dziatanie”.

Podkreslamy, ze petla zawsze opiera sie na warunku oraz na elemencie, ktéry ten wa-

runek zmienia.

Etap 3. Pierwsza petla while - licznik

Wprowadzamy prostg petle while, w ktorej liczba powtdrzen kontrolowana jest przez
zmienng-licznik. Wyjasniamy, ze warunek petli jest sprawdzany przed kazdym kole;j-

nym wykonaniem jej wnetrza.
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Przyktadowa struktura kodu:
counter = 0

while counter < 3:
print("PETLA: krok", counter)
counter = counter + 1

Zwracamy uwage, ze jesli warunek jest fatszywy juz na poczatku, petla nie wykona sie

ani razu.

Etap 4. Petlaa robot - powtarzalne dziatanie

Uczniowie rozszerzaja petle o dziatania robota. w kazdej iteracji petli robot wydaje

dzwiek, wykonuje krétki ruch silnika i czeka okreslony czas.

Dzieki temu uczniowie moga jednoznacznie powigzac liczbe obiegdéw petli z liczba

wykonanych akcji robota.
Przyktadowa struktura programu:

from pybricks.hubs import PrimeHub
from pybricks.pupdevices import Motor
from pybricks.parameters import Port
from pybricks.tools import wait

def main() -> None:
hub = PrimeHub()
motor = Motor(Port.A)

counter = 0

while counter < 3:
print("PETLA: krok", counter)
hub.speaker.beep()
motoxr.run_time (200, 300)
wait(300)
counter = counter + 1
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print ("KONIEC PETLI")

if __name__ == "_main__":
main()

Etap 5. Zaplanowany btad - petla nieskonczona

Celowo usuwamy lub komentujemy instrukcje zwiekszajaca wartos¢ licznika. Ucznio-
wie obserwuja, ze program nie koniczy dziatania, poniewaz warunek petli nigdy nie

przestaje by¢ spetniony.

Zwracamy uwage na koniecznos¢ istnienia mechanizmu zakonczenia petli oraz poka-

zujemy, jak bezpiecznie przerwac dziatanie programu.

Etap 6. Podsumowanie - petla jako narzedzie automatyzacji
Lekcje kornczymy podsumowaniem, w ktérym porzadkujemy pojecie petli while. Pod-
kreslamy, ze petla taczy w sobie warunek, sekwencje instrukcji oraz zmienna

sterujaca.

Zapowiadamy, ze w kolejnych zajeciach pojawi sie wygodniejszy sposdb sterowania

liczbg powtdrzen.

10.4. Narzedzia ewaluac;ji
Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:
e obserwacje wspoétpracy ucznidow w parach,
e poprawnos¢ zastosowania petli while,
e umiejetnos¢ wyjasnienia, dlaczego petla sie konczy lub nie konczy,

e Swiadome reagowanie na sytuacje petli nieskonczone;j.
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10.5. Wskazéwki metodyczne

Wprowadzajac petle while, warto konsekwentnie wracac do jezyka naturalnego
i schematu ,dopdki... wykonu;...”. Pomaga to uczniom utrzymac poprawny model

mentalny dziatania petli.

Szczegblng uwage warto zwrdcic¢ na zaplanowany btad z petlg nieskonczong. Jest to
moment kluczowy dla zrozumienia roli zmiennej sterujacej i warunku zakonczenia pe-

tli.

Rozdziat 11. Lekcja 9 - Petla for

11.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 45 minut
Forma pracy: praca w parach

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (kostka inteligentna + jeden silnik),

e kabel USB / potaczenie do uruchamiania programu na robocie.

11.2. Cele lekgji i korelacja z podstawa programowg

Cele dydaktyczne:

® uczen rozumie roznice miedzy petla while a petla for,
e uczen stosuje petle for do wykonywania instrukcji okreslong liczbe razy,
e uczen korzysta z funkcji range() w prostych przypadkach,

e uczen obserwuje powtarzalne dziatanie robota sterowane petl3 for.
Korelacja z podstawa programowa (LO - zakres podstawowy):

e |.2 - projektowanie algorytméw zawierajacych iteracje,
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e |I.1 - tworzenie programéw z wykorzystaniem petli,

e |V - wspodtpraca w parach przy rozwigzywaniu probleméw.

11.3. Przebieg lekcji
Etap 1. Wprowadzenie - czy zawsze potrzebny jest licznik?
Lekcje rozpoczynamy od nawigzania do poprzednich zajec z petlg while. Przypomina-

my, ze liczba powtdérzen byta kontrolowana recznie przez zmienna-licznik.

Stawiamy pytanie, czy w sytuacji, gdy z gory wiemy, ile razy dana czynnos¢ ma sie
wykonaé, musimy kazdorazowo pilnowac licznika. w ten sposéb wprowadzamy idee

petli for.

Etap 2. Od ,powtérz N razy” do petli for

Uczniowie w parach opisujag stownie, co nalezy zrobi¢, aby wykonac¢ dang czynnos¢,
na przyktad cztery razy. Wspodlnie dochodzimy do wniosku, ze w takim przypadku

liczba powtdrzen jest znana z gory.

Na tej podstawie wprowadzamy petle for jako konstrukcje przeznaczong do wykony-

wania instrukcji okreslong liczbe razy.

Etap 3. Pierwsza petla for i funkcja range()
Przechodzimy do zapisu petli for w jezyku Python. Zaczynamy od prostego przyktadu,

wykorzystujac funkcje range() w postaci zdwoma parametrami.
Przyktadowa struktura kodu:

for i in range(1l, 4):
print("PETLA FOR: krok", 1i)

Wyjasniamy, ze zapis range(1, 4) oznacza kolejne wartosci od 1 do 3 oraz ze liczba 4

nie jest wtaczona do zakresu.
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Etap 4. Petla fora robot - powtarzalne dziatanie
Uczniowie zastepuja znang im petle while petla for i steruja za jej pomoca dziataniem
robota. w kazdej iteracji robot wydaje dzwiek, wykonuje krotki ruch silnika i informuje

o numerze kroku w terminalu.
Przyktadowa struktura programu:

from pybricks.hubs import PrimeHub
from pybricks.pupdevices import Motor
from pybricks.parameters import Port
from pybricks.tools import wait

def main() -> None:
hub = PrimeHub()
motor = Motor(Port.A)

for i in range(1l, 4):
print("PETLA FOR: krok", i)
hub.speaker.beep()
motoxr.run_time (200, 300)
wait(300)

print ("KONIEC PETLI FOR")

n n

if _name__ == "_ main__":
main()

Etap 5. Zaplanowany problem - zakres range()

W dalszej czesci lekcji celowo zmieniamy zakres petli, na przyktad ustawiajac range(1,
3), i analizujemy, ile razy program sie wykona. Uczniowie obserwuja, ze liczba iteracji

jest mniejsza, niz mogli sie spodziewac.

Na tej podstawie utrwalamy zasade, ze gérna granica zakresu w funkcji range() nie

jest wtaczona do iteracji.
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Etap 6. Podsumowanie - kiedy for, a kiedy while

Lekcje konczymy podsumowaniem, w ktérym porownujemy petle for i while. Zwraca-
my uwage, ze petla for jest szczegdlnie wygodna wtedy, gdy liczba powtérzen jest

znana z gory.

Zapowiadamy, ze w kolejnych zajeciach pojawi sie praca na zbiorach danych oraz bar-

dziej ztozone algorytmy.

11.4. Narzedzia ewaluac;ji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:

e obserwacje wspoétpracy ucznidéw w parach,
e poprawnos¢ zastosowania petli for,
e umiejetnos¢ wyjasnienia réznicy miedzy for i while,

e Swiadome korzystanie z funkcji range().

11.5. Wskazéwki metodyczne

W tej lekcji warto konsekwentnie podkreslac réznice w zastosowaniu petli for i while,
bez wartosciowania jednej z nich jako ,lepszej”. Kluczowe jest pokazanie, ze s3 to na-

rzedzia do réznych problemoéw.

Zagadnienie zakresu funkcji range() dobrze jest omawiac na przyktadach i poprzez

eksperymentowanie, zamiast wprowadzania formalnych definicji.

-38 -



Rozdziat 12. Lekcja 10 - Zagniezdzanie
konstrukcji (warunek w petli)

12.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 45 minut
Forma pracy: analiza indywidualna kodu oraz praca w parach

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (kostka inteligentna + jeden silnik),

e kabel USB / potaczenie do uruchamiania programu na robocie.

12.2. Cele lekgji i korelacja z podstawa programowa

Cele dydaktyczne:

e uczen rozumie, ze instrukcje warunkowe moga by¢ wykonywane wielokrotnie
wewnatrz petli,

e uczen poprawnie taczy petle for z instrukcjg if / elif / else,

® uczen czytai interpretuje strukture programu na podstawie wciec,

e uczen obserwuje rézne zachowania robota w kolejnych iteracjach petli.
Korelacja z podstawa programowa (LO - zakres podstawowy):

e |.2 - projektowanie algorytméw zawierajacych iteracje i decyzje,
e |l.1 - tworzenie programoéw z wykorzystaniem zagniezdzonych konstrukc;ji ste-
rujacych,

e |lI - analiza i modyfikacja dziatania programu.
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12.3. Przebieg lekcji
Etap 1. Wprowadzenie - decyzja podejmowana wielokrotnie

Lekcje rozpoczynamy od nawigzania do pracy z petlg for oraz instrukcjag warunkowa
if. Przypominamy, ze petla pozwala powtarza¢ instrukcje, a warunek umozliwia podje-

cie decyzji.

Stawiamy pytanie, czy decyzja moze by¢ podejmowana za kazdym razem, gdy petla

wykonuje kolejny krok. w ten sposdb wprowadzamy idee zagniezdzania konstrukgji.

Etap 2. Zagniezdzanie w jezyku naturalnym
Zanim przejdziemy do kodu, opisujemy algorytm w jezyku naturalnym. Przyktadowy
schemat brzmi: ,powtorz dziatanie kilka razy; jesli to pierwszy krok - wykonaj jedno

dziatanie, jesli ostatni - inne, w pozostatych przypadkach - jeszcze inne”.

Uczniowie indywidualnie analizujg opis i wskazuja, ktére elementy sg powtarzane,
a ktére sprawdzane przy kazdym powtérzeniu. Nastepnie w parach omawiajg swoje

whioski.

Etap 3. Instrukcja if wewnatrz petli for
Przechodzimy do zapisu algorytmu w jezyku Python. Pokazujemy petle for, w ktérej

wewnatrz znajduje sie instrukcja if / elif / else zalezna od wartosci zmiennej petli.

Przyktadowa struktura kodu:

for i in range(1l, 6):

if i ==

print ("PIERWSZY KROK")
elif i ==

print ("OSTATNI KROK")
else:

print ("SRODEK PETLI")
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Zwracamy uwage, ze instrukcja warunkowa jest sprawdzana w kazdym obiegu petli

oraz ze wciecia jednoznacznie pokazujg zaleznosci miedzy instrukcjami.

Etap 4. Zagniezdzaniea robot - trzy warianty reakgcji

Uczniowie rozszerzaja program o dziatania robota. w zaleznosci od wyniku instrukcji

warunkowej robot:

e w pierwszym kroku wydaje pojedynczy dzwiek,
e w krokach srodkowych wykonuje krétki ruch silnika,

e w ostatnim kroku wydaje dwa dzwieki.

Kazda decyzja jest sygnalizowana komunikatem tekstowym w terminalu, co pozwala

Sledzi¢ dziatanie algorytmu bez potrzeby obserwacji wizualne;j.

Etap 5. Zaplanowany btad - znaczenie wciec

W dalszej czesci lekcji celowo zmieniamy wciecie instrukcji warunkowej lub jej frag-
mentu. Uczniowie obserwuja, ze program dziata inaczej, mimo ze same instrukcje nie

zostaty zmienione.

Analizujemy wspdlnie, ze w jezyku Python weciecia sg elementem sktadni i bezposred-

nio wptywaja na strukture algorytmu.

Etap 6. Podsumowanie - algorytm warstwowy
Lekcje konczymy podsumowaniem, w ktérym porzadkujemy pojecie zagniezdzania
konstrukcji. Zwracamy uwage, ze algorytm moze miec strukture warstwowa: petla

steruje powtarzaniem, a warunek - decyzja podejmowang w kazdym kroku.

Zapowiadamy, ze kolejnym etapem pracy bedzie operowanie na wiekszych zbiorach

danych.
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12.4. Narzedzia ewaluac;ji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:

e obserwacje pracy ucznidéw w parach,
e poprawnos¢ zagniezdzenia instrukcji warunkowej w petli,
e umiejetnosc interpretacji struktury programu na podstawie wcie¢,

e Swiadome rozpoznawanie btedéw wynikajacych z niewtasciwego wciecia.

12.5. Wskazowki metodyczne

Podczas tej lekcji szczegodlnie istotne jest konsekwentne zwracanie uwagi na strukture
kodu i wciecia. Dla uczniéw korzystajgcych z czytnikdw ekranu warto werbalizowad

poziomy zagniezdzenia oraz zachecac do czytania kodu linia po linii.

Zagniezdzanie konstrukcji nie powinno by¢ przedstawiane jako nowa, trudna koncep-

Cja, lecz jako naturalne tgczenie znanych elementéw algorytmu.

Rozdziat 13. Lekcja 11 - Listy jako sekwencje
danych

13.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 45 minut
Forma pracy: analiza indywidualna kodu oraz praca w parach

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (kostka inteligentna + jeden silnik),

e kabel USB / potaczenie do uruchamiania programu na robocie.

13.2. Cele lekgji i korelacja z podstawa programowa

Cele dydaktyczne:
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® uczen rozumie potrzebe przechowywania wielu wartosci w jednej strukturze,
e uczen tworzy prosta liste liczb w jezyku Python,
e uczen wykorzystuje petle for do przetwarzania elementow listy,

e uczen interpretuje dziatanie programu opartego na danych.
Korelacja z podstawa programowa (LO - zakres podstawowy):

e |.2 - projektowanie algorytméw operujacych na zbiorach danych,
e |l.1 - tworzenie programoéw przetwarzajacych dane,

e |ll - analiza dziatania programu i modyfikacja danych.

13.3. Przebieg lekgc;ji
Etap 1. Wprowadzenie - wiele wartosci zamiast jednej

Lekcje rozpoczynamy od przypomnienia, ze dotychczas zmienna przechowywata za-
wsze jedng wartosé, a petla pozwalata wykonywac instrukcje wiele razy. Zwracamy
uwage, ze w praktyce czesto chcemy pracowac na catym zestawie danych, a nie na

pojedynczej liczbie.

Stawiamy pytanie, jak mozna w programie zapisac¢ kilka powigzanych ze sobg wartosci

w jednym miejscu.

Etap 2. Lista w jezyku naturalnym
Zanim przejdziemy do zapisu w Pythonie, opisujemy pojecie listy w jezyku natural-
nym. Postugujemy sie przyktadami zbioréw jednego typu, takich jak zestaw czaséw

oczekiwania czy kolejnych predkosci ruchu robota.

Uczniowie indywidualnie analizuja przyktady, a nastepnie w parach omawiajg réznice

miedzy pojedynczg zmienng a sekwencjg wartosci.
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Etap 3. Pierwsza lista w Pythonie

Wprowadzamy sktadnie listy w najprostszej postaci, bez dodatkowych operacji na da-

nych.
Przyktadowy zapis:

times = [300, 500, 700]

Wyjasniamy, ze lista:

e przechowuje wiele wartosci,
e zachowuje kolejnos¢ elementdw,

e w tym etapie zawiera tylko liczby.

Etap 4. Lista i petla for - przetwarzanie danych
taczymy liste z petla for, wykorzystujgc znany juz mechanizm iteracji. Program prze-

chodzi kolejno przez wszystkie elementy listy i wykonuje dla nich te same instrukcje.
Przyktadowa struktura programu:

from pybricks.hubs import PrimeHub
from pybricks.pupdevices import Motor
from pybricks.parameters import Port
from pybricks.tools import wait

def main() -> None:
hub = PrimeHub()
motor Motor (Port.A)

times [300, 500, 700]

for t in times:
print("Czas:", t)
hub.speaker.beep()
motor.run_time (200, t)
wait(t)
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print ("KONIEC PROGRAMU")

if __name__ == "_main__":
main()

Kazdy obieg petli jest sygnalizowany komunikatem tekstowym w terminalu, co po-

zwala sledzi¢ dziatanie programu bez obserwacji wizualnej robota.

Etap 5. Zaplanowany przypadek - pusta lista

W dalszej czesci lekcji tworzymy pusta liste i uruchamiamy program ponownie.
Uczniowie obserwuja, ze petla for nie wykonuje zadnej iteracji, ale program konczy

sie poprawnie.

Analizujemy, ze brak elementéw w liscie nie jest btedem, lecz informacja, ktéra algo-

rytm musi uwzglednic.

Etap 6. Podsumowanie - lista jako dane dla algorytmu
Lekcje konczymy podsumowaniem, w ktérym porzadkujemy pojecie listy jako se-
kwencji danych. Zwracamy uwage, ze algorytm moze by¢ opisany nie tylko przez

instrukcje sterujace, ale réwniez przez dane, na ktérych operuje.

Zapowiadamy, ze w kolejnych zajeciach pojawi sie przetwarzanie danych z wykorzy-

staniem warunkow.

13.4. Narzedzia ewaluac;ji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:

e obserwacje pracy uczniéw w parach,
e poprawnos$¢ tworzenia listy i iteracji po jej elementach,

e umiejetnos¢ wyjasnienia, co dzieje sie przy pustej liscie,
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e Swiadome korzystanie z komunikatéw w terminalu.

13.5. Wskazowki metodyczne

Podczas wprowadzania list warto konsekwentnie unika¢ pojec¢ indeksu i modyfikowa-
nia struktury danych. Skupienie sie na liscie jako Zrédle danych pozwala utrzymac

niski poziom obcigzenia poznawczego.

Zalecane jest czeste taczenie listy z petla for, aby utrwali¢ naturalny sposéb przetwa-

rzania sekwencji wartosci.
Na co uwazac¢ poznawczo

e W tej lekcji pojawia sie nowy byt pojeciowy (lista), dlatego warto ograniczy¢
liczbe jednoczesnych nowosci.

e Uczniowie powinni najpierw zrozumie¢ sens listy jako catosci, zanim zaczniemy
mowic¢ o elementach pojedynczych.

e Dla uczniéw korzystajacych z czytnika ekranu istotne jest gtosne werbalizowa-
nie kolejnych iteracji petli.

e Jesli pojawiajg sie trudnosci, mozna wroci¢ do bardzo kroétkiej listy (np. dwoch

elementow).

Rozdziat 14. Lekcja 12 - Przetwarzanie danych:
lista + warunek

14.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 45 minut
Forma pracy: praca w parach (z dopuszczeniem krotkiej analizy indywidualnej kodu)

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (kostka inteligentna + jeden silnik),

e kabel USB / potaczenie do uruchamiania programu na robocie.
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14.2. Cele lekgji i korelacja z podstawa programowa

Cele dydaktyczne:

e uczen przetwarza elementy listy w petli for,

e uczen stosuje instrukcje warunkowa do podejmowania decyzji dla kazdego ele-
mentu listy,
® uczen rozumie, ze dane sterujg zachowaniem algorytmu,

e uczen analizuje dziatanie programu na podstawie komunikatéw w terminalu.
Korelacja z podstawa programowa (LO - zakres podstawowy):

e |.2 - projektowanie algorytméw operujacych na danych
i zawierajacych decyzje,
e |l.1 - tworzenie programoéw przetwarzajacych dane,

e |lI - analiza i modyfikacja dziatania programu.

14.3. Przebieg lekcji

Etap 1. Wprowadzenie - dane jako zZzrédto decyzji

Lekcje rozpoczynamy od nawigzania do poprzednich zajec z listami. Przypominamy,
ze lista pozwala przechowywac wiele wartosci, a petla for umozliwia ich kolejne prze-

twarzanie.

Stawiamy pytanie, czy program moze podejmowac decyzje osobno dla kazdej warto-
$ci znajdujacej sie w liscie. w ten sposéb wprowadzamy idee taczenia danych

z instrukcja warunkowa.

Etap 2. Algorytm w jezyku naturalnym

W parach opisujemy algorytm stownie:

e przejdz po wszystkich elementach listy,
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e dla kazdego elementu sprawdz warunek,

e w zaleznosci od wyniku wykonaj jedno z dziatan.

Podkreslamy, ze struktura algorytmu jest stata, a zmieniaja sie jedynie dane.

Etap 3. Lista + petla for + instrukcja if

Przechodzimy do zapisu algorytmu w jezyku Python, taczac znane juz elementy: liste,

petle for oraz instrukcje if / else.
Przyktadowa struktura programu:

from pybricks.hubs import PrimeHub
from pybricks.pupdevices import Motor
from pybricks.parameters import Port
from pybricks.tools import wait

def main() -> None:
hub = PrimeHub()
motor Motor (Port.A)

times [200, 600, 400, 800]
for t in times:
print ("ELEMENT LISTY:", t)
if t > 500:
print("DECYZJA: dlugi czas - dzwiek")
hub.speaker.beep()
else:
print("DECYZJA: krotki czas - ruch")
motoxr.run_time (200, t)
wait (300)

print ("KONIEC PROGRAMU")

n n

if _name__ == "_main__":
main()
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Kazda decyzja jest opisana komunikatem tekstowym w terminalu, co umozliwia $le-

dzenie dziatania algorytmu bez obserwacji wizualnej robota.

Etap 4. Eksperymentowanie z danymi

Uczniowie modyfikujg wytacznie wartosci w liscie, nie zmieniajac struktury programu.
Przed uruchomieniem przewiduja, ktore elementy spetnig warunek i jakie dziatania

zostang wykonane.

Zwracamy uwage, ze zmiana danych prowadzi do zmiany zachowania programu bez

modyfikacji algorytmu.

Etap 5. Zaplanowany przypadek - wartos¢ graniczna

Do listy wprowadzamy wartos$¢ réowng progowi warunku (np. 500). Analizujemy

wspolnie, ktéra gataz instrukcji warunkowej zostanie wykonana.

Rozmawiamy o precyzji warunkow i o tym, ze nawet niewielka zmiana operatora po-

rownania wptywa na dziatanie programu.

Etap 6. Podsumowanie - algorytm sterowany danymi

Lekcje konczymy podsumowaniem, w ktérym porzadkujemy schemat: lista = petla =
warunek — dziatanie. Podkreslamy, ze algorytm moze miec statg strukture, a jego za-

chowanie zalezy od danych wejsciowych.

Zapowiadamy, ze w kolejnych zajeciach pojawi sie bardziej ztozona praca na danych.

14.4. Narzedzia ewaluacji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:

e obserwacje pracy uczniéw w parach,
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e poprawnos¢ potaczenia listy, petli i instrukcji warunkowej,
e umiejetno$¢ przewidywania dziatania programu na podstawie danych,

e Jdwiadome korzystanie z komunikatow w terminalu.

14.5. Wskazowki metodyczne

W tej lekcji kluczowe jest utrzymanie jasnego schematu przetwarzania danych. Warto

wielokrotnie wracac do pytania: co w tym programie jest state, a co sie zmienia.

Nie wprowadzamy jeszcze indekséw ani modyfikowania list. Skupienie sie na odczy-

cie danych i reagowaniu na nie pozwala ograniczy¢ obcigzenie poznawcze.
Na co uwazac¢ poznawczo:

® uczniowie mogg chciec jednoczesnie zmieniac¢ dane i kod - warto te dziatania
rozdzielag,
e analiza dziatania programu powinna zawsze poprzedzac jego uruchomienie,

e w razie trudnosci nalezy ograniczyc¢ liste do dwoch lub trzech elementow.

Rozdziat 15. Lekcja 13 - Decyzje
wielowariantowe na danych

15.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 45 minut
Forma pracy: praca w parach

Narzedzia:

¢ komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (kostka inteligentna + jeden silnik),

e kabel USB / potaczenie do uruchamiania programu na robocie.
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15.2. Cele lekgji i korelacja z podstawa programowa

Cele dydaktyczne:

e uczen stosuje konstrukcje if / elif / else do podejmowania decyzji wielowarian-
towych,

e uczen analizuje dane z listy i przypisuje im rézne reakcje programu,

e uczen rozumie znaczenie kolejnosci sprawdzania warunkow,

® uczen przewiduje dziatanie algorytmu przed jego uruchomieniem.
Korelacja z podstawg programows (LO - zakres podstawowy):

e |.2 - projektowanie algorytméw zawierajacych ztozone decyzje,
e |l.1 - tworzenie programéw przetwarzajacych dane,

e |lI - analiza i modyfikacja dziatania programu.

15.3. Przebieg lekcji

Etap 1. Wprowadzenie - jedna decyzja to czasem za mato
Lekcje rozpoczynamy od nawigzania do poprzednich zaje¢, w ktorych algorytm podej-
mowat decyzje pomiedzy dwoma wariantami dziatania. Zwracamy uwage, ze

w praktyce czesto potrzebujemy wiecej niz dwdch mozliwych reakcji.

Stawiamy pytanie, jak zapisac¢ algorytm, ktéry dla réznych danych wykona rézne dzia-

tania, nie ograniczajac sie do prostego ,jesli - w przeciwnym razie”.

Etap 2. Algorytm wielowariantowy w jezyku naturalnym

W parach opisujemy algorytm stownie:

przejdz po wszystkich elementach listy,

jesli wartosc¢ jest bardzo duza - wykonaj dziatanie A,

jesli wartos¢ jest srednia - wykonaj dziatanie B,

e w przeciwnym razie - wykonaj dziatanie C.

-51 -



Zwracamy uwage, ze warunki musza by¢ sprawdzane w okreslonej kolejnosci.

Etap 3. Konstrukcja if/ elif / else w Pythonie
Przechodzimy do zapisu algorytmu w jezyku Python. Wprowadzamy konstrukcje if /

elif / else jako naturalne rozszerzenie znanej instrukcji if.

Przyktadowa struktura programu:

from pybricks.hubs import PrimeHub
from pybricks.pupdevices import Motor
from pybricks.parameters import Port
from pybricks.tools import wait

def main() -> None:
hub = PrimeHub()
motor = Motor(Port.A)

values = [200, 450, 700, 900]

for v in values:

print ("ELEMENT:", v)

if v > 800:
print("DECYZJA: bardzo duza wartosc - dwa dzwieki")
hub.speaker.beep()
hub.speaker.beep()

elif v > 500:
print("DECYZJA: srednia wartosc - ruch")
motoxr.run_time (200, v)

else:
print("DECYZJA: mala wartosc - jeden dzwiek")
hub.speaker.beep()

wait(300)

print ("KONIEC PROGRAMU")
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Kazdy wariant dziatania jest jednoznacznie opisany komunikatem tekstowym w termi-

nalu.

Etap 4. Kolejnos$¢ warunkow - analiza i eksperyment

Uczniowie analizujg kod przed uruchomieniem programu i przewiduja, ktéra gataz in-

strukcji zostanie wykonana dla poszczegdlnych wartosci.

Nastepnie eksperymentuja ze zmiang kolejnosci warunkéw if i elif, obserwujac, jak

wptywa to na zachowanie algorytmu.

Etap 5. Zaplanowany problem - naktadajace sie warunki
Celowo proponujemy warunki, ktére czesciowo sie pokrywaja (np. v > 500 przed v >

800). Uczniowie obserwuja, ze algorytm zawsze wybiera pierwszy pasujacy warunek.

Na tej podstawie podkreslamy znaczenie kolejnosci sprawdzania warunkéw w kon-

strukgcji if / elif / else.

Etap 6. Podsumowanie - decyzja jako sekwencja pytan
Lekcje konczymy podsumowaniem, w ktérym porzadkujemy rozumienie decyzji wie-

lowariantowej jako sekwencji pytan zadawanych danym.

Zapowiadamy, ze w kolejnych zajeciach decyzje te bedg wykonywane wielokrotnie

w bardziej ztozonych algorytmach.

15.4. Narzedzia ewaluacji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:

e obserwacje pracy uczniéw w parach,

e poprawnos¢ zapisu konstrukgciji if / elif / else,
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e umiejetno$¢ przewidywania dziatania algorytmu,

e 3Swiadome analizowanie kolejnosci warunkéw.

15.5. Wskazéwki metodyczne

W tej lekcji warto wielokrotnie wracac do idei, ze algorytm nie wybiera najlepszego

warunku, lecz pierwszy spetniony. Pomaga to unikna¢ btedéw logicznych w dalszej

pracy.
Nie nalezy rozszerzac liczby wariantow ponad trzy - celem lekcji jest zrozumienie me-
chanizmu, a nie rozbudowa funkcjonalnosci.

Na co uwazac poznawczo:

e uczniowie moga traktowac elif jako osobny warunek niezalezny od if,
¢ analiza kilku wariantéw jednocze$nie moze by¢ obcigzajaca,

e w razie trudnosci warto wréci¢ do zapisu algorytmu w jezyku naturalnym.

Rozdziat 16. Lekcja 14 - Algorytmy iteracyjne
z danymi
16.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 45 minut
Forma pracy: praca w parach

Narzedzia:

¢ komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (kostka inteligentna + jeden silnik),

e kabel USB / potaczenie do uruchamiania programu na robocie.

16.2. Cele lekgji i korelacja z podstawa programowa

Cele dydaktyczne:
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® uczen rozumie algorytm iteracyjny jako powtarzalne przetwarzanie danych,
e uczen taczy petle for z decyzjami wielowariantowymi,
e uczen analizuje dziatanie algorytmu krok po kroku,

e uczen przewiduje zachowanie programu na podstawie danych wejsciowych.
Korelacja z podstawa programowa (LO - zakres podstawowy):

e |.2 - projektowanie algorytmoéw iteracyjnych operujacych na danych,
e |l.1 - tworzenie programoéw przetwarzajacych dane i zawierajgcych decyzje,

e |ll - analiza i modyfikacja dziatania programu.

16.3. Przebieg lekgc;ji
Etap 1. Wprowadzenie - jeden schemat, wiele danych

Lekcje rozpoczynamy od przypomnienia schematu z poprzednich zajec: lista = petla
— warunek — dziatanie. Zwracamy uwage, ze w tym schemacie algorytm wykonuje

ten sam zestaw krokow dla kolejnych danych.

Stawiamy pytanie, jak opisac algorytm, ktéry przetwarza dane seriami, a nie pojedyn-

czym przypadkiem.

Etap 2. Algorytm iteracyjny w jezyku naturalnym

W parach zapisujemy algorytm stownie:

we? liste danych,

dla kazdego elementu wykonaj te same kroki,

e w zaleznosci od wartosci podejmij decyzje,

powtdrz algorytm az do przetworzenia wszystkich danych.

Podkreslamy, ze struktura algorytmu sie nie zmienia - zmieniajg sie tylko dane.
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Etap 3. Petla for + decyzja wielowariantowa

Przechodzimy do zapisu algorytmu w jezyku Python, taczac elementy znane z po-

przednich lekgji: liste, petle for oraz konstrukcje if / elif / else.
Przyktadowa struktura programu:

from pybricks.hubs import PrimeHub
from pybricks.pupdevices import Motor
from pybricks.parameters import Port
from pybricks.tools import wait

def main() -> None:
hub = PrimeHub()
motor = Motor(Port.A)

values = [150, 350, 550, 750]

for v in values:

print ("PRZETWARZAM:", v)

if v > 600:
print ("WYNIK: bardzo duza wartosc")
hub.speaker.beep()
hub.speaker.beep()

elif v > 300:
print ("WYNIK: srednia wartosc")
motoxr.run_time (200, v)

else:
print("WYNIK: mala wartosc")
hub.speaker.beep()

wait(300)

print ("KONIEC ALGORYTMU")

Kazdy krok algorytmu jest sygnalizowany komunikatem tekstowym w terminalu, co

umozliwia analize przebiegu bez potrzeby obserwacji wizualnej robota.
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Etap 4. Analiza przebiegu algorytmu

Uczniowie przed uruchomieniem programu analizujg kod i przewiduja:

e ile razy wykona sie petla,
e ktore warianty decyzji zostang wybrane,

e jaka bedzie kolejnos¢ reakcji robota.

Po uruchomieniu programu poréwnujg przewidywania z rzeczywistym przebiegiem

algorytmu.

Etap 5. Zaplanowany problem - zmiana danych, ten sam algorytm

Uczniowie modyfikujg wytacznie zawartos¢ listy values, nie zmieniajgc struktury pro-

gramu. Analizuja, jak zmiana danych wptywa na liczbe i kolejno$¢ decyzji.

Zwracamy uwage, ze algorytm pozostaje taki sam, a jego zachowanie zalezy wytacz-

nie od danych wejsciowych.

Etap 6. Podsumowanie - algorytm jako proces
Lekcje konczymy podsumowaniem, w ktérym porzadkujemy pojecie algorytmu itera-

cyjnego jako procesu przetwarzajgcego dane krok po kroku.

Zapowiadamy, ze kolejne zajecia beda przygotowywac uczniow do samodzielnej pra-

cy projektowej.

16.4. Narzedzia ewaluac;ji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:

e obserwacje pracy uczniéw w parach,

e poprawnos$c¢ potaczenia petli i decyzji wielowariantowych,
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* umiejetnos$¢ analizy przebiegu algorytmu,

e 3Swiadome przewidywanie dziatania programu.

16.5. Wskazéwki metodyczne

W tej lekcji warto traktowac caty program jako jeden algorytm, a nie zbior niezalez-

nych instrukcji. Pomaga to uczniom budowaé myslenie procesowe.

Nie nalezy wprowadza¢ nowych konstrukcji sktadniowych - celem jest utrwalenie

znanych elementéw w nowej konfiguracji.
Na co uwazac poznawczo:

e uczniowie moga koncentrowac sie na pojedynczym przypadku zamiast na ca-
tym procesie,
e jednoczesna analiza petli i decyzji moze by¢ obcigzajaca,

e w razie trudnosci warto wréci¢ do zapisu algorytmu w jezyku naturalnym.

Rozdziat 17. Lekcja 15 - Przygotowanie do pracy
projektowej

17.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 45 minut
Forma pracy: praca w parach oraz praca na forum klasy

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
¢ robot SPIKE Prime (kostka inteligentna + jeden silnik),
e tablica lub edytor tekstu dostepny dla uczniéw (opis algorytmu w jezyku natu-

ralnym).

- 58 -



17.2. Cele lekgji i korelacja z podstawa programowa

Cele dydaktyczne:

® uczen rozumie réznice miedzy zadaniem ¢wiczeniowyma projektem programi-
stycznym,

* uczen potrafi zaplanowac algorytm w postaci wersji minimalnej (MVP),

e uczen Swiadomie upraszcza rozwigzanie przed jego rozbudowsa,

e uczen przygotowuje algorytm do implementac;ji i testowania.
Korelacja z podstawa programowa (LO - zakres podstawowy):

e |.1 - analiza problemu i planowanie rozwigzania,
e |.2 - projektowanie algorytmow,
e |l.1 - przygotowanie programu do realizacji,

e |V - wspotpraca w parach i komunikacja w zespole.

17.3. Przebieg lekcji
Etap 1. Wprowadzenie - czym projekt rézni sie od zadania
Lekcje rozpoczynamy od rozmowy podsumowujgcej dotychczasowa prace. Zwracamy

uwage, ze wczesniejsze lekcje polegaty na realizacji jasno okreslonych polecen z jed-

nym poprawnym rozwigzaniem.
Wprowadzamy pojecie projektu jako zadania:

e bardziej otwartego,
¢ realizowanego etapami,

e dopuszczajacego rézne poprawne rozwigzania.

Podkreslamy, ze w projekcie wazny jest proces dochodzenia do rozwiazania, a nie tyl-

ko efekt koncowy.
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Etap 2. Wersja minimalna algorytmu (MVP)

Wspdlnie z uczniami omawiamy idee wersji minimalnej programu - takiej, ktéra:

e dziata,
¢ realizuje podstawowy cel,

e jest mozliwie prosta.

Na przyktadzie znanego juz schematu (lista = petla = decyzja — dziatanie) pokazuje-

my, jak ograniczy¢ liczbe danych i wariantow, aby uzyskac dziatajagcy program.

Etap 3. Planowanie projektu w jezyku naturalnym

Uczniowie w parach opisujg algorytm planowanego projektu w jezyku naturalnym.

Opis powinien zawierac:

e jakie dane beda przetwarzane,
¢ jakie decyzje beda podejmowane,

e jakie reakcje robota sg planowane.

Na tym etapie nie zapisujemy jeszcze kodu - skupiamy sie na logice dziatania progra-

mu.

Etap 4. Analiza wykonalnosci i uproszczenia

Kazda para krotko omawia swoéj pomyst. Wspdlnie zastanawiamy sie:

e ktore elementy sg konieczne,
e ktdére mozna pominac lub odtozyc¢ na pdzniej,

e jak uprosci¢ algorytm, zachowujac jego sens.

Podkreslamy, ze uproszczenie algorytmu jest Swiadoma decyzja projektowa, a nie po-

razka.
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Etap 5. Przygotowanie do implementacji

Na zakonczenie lekcji uczniowie porzadkuja plan projektu:

e zapisujg ostateczng wersje algorytmu w jezyku naturalnym,
e wskazuja, ktore znane konstrukcje programistyczne zostang uzyte,

e przygotowuja sie do zapisania kodu w kolejnych zajeciach.

Etap 6. Podsumowanie - projekt jako proces

Lekcje konczymy podsumowaniem, w ktérym akcentujemy, ze projekt to proces skta-

dajacy sie z planowania, implementacji, testowania i modyfikacji.

Zapowiadamy, ze kolejne zajecia beda poswiecone realizacji mini-projektow.

17.4. Narzedzia ewaluac;ji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:

e obserwacje pracy uczniéw w parach,
e poprawnos$c i kompletnosé opisu algorytmu w jezyku naturalnym,
e umiejetnosc¢ Swiadomego upraszczania rozwigzania,

e udziat w dyskus;ji nad wykonalnoscig projektow.

17.5. Wskazowki metodyczne

W tej lekcji szczegdlnie wazne jest, aby nie przyspieszac przejscia do kodowania. Czas

poswiecony na planowanie znaczaco utatwia pdzniejszg prace projektowa.

Warto konsekwentnie wracaé¢ do pojecia wersji minimalnej i przypominaé, ze kazdy

projekt mozna rozwija¢ etapami.
Na co uwazac¢ poznawczo:

* uczniowie moga chcie¢ od razu tworzy¢ rozbudowane rozwigzania,
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e planowanie bez kodu moze by¢ dla czesci ucznidw trudniejsze niz samo pro-
gramowanie,
e w razie trudnosci warto ograniczy¢ projekt do jednego typu danych i jednej de-

cyzji.

17.6. Pomysty na projekty
Ponizej znajduje sie kilka ogdlnych pomystéw na projekty, na wypadek kryzysu kre-

atywnosci uczniowskiej. Jezeli uczniowie maja trudnos$é z wyborem tematu:
» warto narzuci¢ jeden temat dla catej grupy,
* pozwoli¢ na indywidualne warianty w danych lub reakcjach,

* przypominad, ze celem jest dziatajgca wersja minimalna, nie oryginalnosé.

1. Robot - wykonawca sekwencji polecen
Opis:
Robot wykonuje zaprogramowang sekwencje dziatan (dzwiek, ruch), sterowana lista

danych.
Wersja minimalna:

* lista liczb,

* petla for,

e jednadecyzja(if / else),

* reakcja robota + komunikat w terminalu.
Mozliwe rozszerzenia:

* rozne reakcje dla réznych zakreséw wartosci,

» zmiana danych bez zmiany algorytmu.
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2. Robot - reaguje na dane
Opis:

Robot analizuje kolejne dane i dla kazdego podejmuje decyzje o sposobie dziatania.
Wersja minimalna:

* lista danych,

« if / elif / else,

* co najmniej dwa warianty reakcji.
Mozliwe rozszerzenia:

* trzeci wariant reakcji,

* komunikaty diagnostyczne w terminalu.

3. Robot - sygnalizator zdarzen
Opis:
Robot petni role sygnalizatora, ktéry informuje o stanie systemu za pomoca dZzwieku

i ruchu.
Wersja minimalna:

* dane opisujace ,stan”,

* warunek decydujacy o reakgji,

* jednoznaczne komunikaty tekstowe.
Mozliwe rozszerzenia:

* zmiana progéw decyzyjnych,

* rozne sekwencje sygnatéw.
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4. Robot - wykonawca harmonogramu
Opis:

Robot realizuje prosty harmonogram dziatan zapisany w liscie.
Wersja minimalna:

* lista czaséw lub polecen,

* petla for,

* wait() miedzy dziataniami.
Mozliwe rozszerzenia:

* roézne typy dziatan w harmonogramie,

* modyfikacja kolejnosci lub liczby elementéw.

5. Robot - tester algorytmu
Opis:
Robot stuzy do sprawdzania poprawnosci dziatania algorytmu poprzez przewidywalne

reakcje.
Wersja minimalna:
» zaplanowane przypadki testowe,
* komunikaty w terminalu,
* jedna decyzja algorytmiczna.
Mozliwe rozszerzenia:
» wartosci graniczne,

* analiza btedow logicznych.
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6. Robot - interpretator polecen
Opis:
Robot interpretuje uproszczone polecenia zapisane w liscie (np. liczby oznaczajace ak-

cje).
Wersja minimalna:
* lista ,polecen’,
« if / elif / else,
* rozne reakcje robota.
Mozliwe rozszerzenia:
* wiecej typow polecen,

* komunikaty diagnostyczne.

7. Robot - symulator procesu
Opis:

Robot symuluje prosty proces (np. kolejne etapy), sygnalizujac je dzwiekiem i ruchem.
Wersja minimalna:

* lista etapéw,

* iteracja,

* rozne reakcje dla etapow.
Mozliwe rozszerzenia:

* zmiana przebiegu procesu przez dane,

* dodanie warunkéw zatrzymania.
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Rozdziat 18. Lekcja 16 - Mini-projekt: wersja
minimalna

18.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 2 x 45 minut
Forma pracy: praca w parach (z mozliwoscig taczenia par w mate zespoty projektowe)

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (kostka inteligentna + jeden silnik; czujniki opcjonalnie),

¢ notatki z planem algorytmu przygotowanym w lekcji 15.

18.2. Cele lekgji i korelacja z podstawa programowa

Cele dydaktyczne:

e uczen realizuje zaplanowany algorytm w postaci dziatajgcego programu,
e uczen $Swiadomie ogranicza zakres projektu do wersji minimalnej (MVP),
e uczen testuje dziatanie programu na robocie,

e uczen modyfikuje program na podstawie obserwacji jego dziatania,

e uczen dokumentuje postep pracy projektowe;.
Korelacja z podstawa programowa (LO - zakres podstawowy):

e |1 - analiza problemu i realizacja zaplanowanego rozwiazania,
¢ |.2 - implementacja algorytmu,
e |l.1 - tworzenie, testowanie i modyfikowanie programéw,

e |V - wspotpraca w parach i zespotach projektowych.
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18.3. Przebieg lekcji

Etap 1. Przypomnienie zatozen projektu
Lekcje rozpoczynamy od krotkiego przypomnienia, ze celem jest realizacja wersji mi-

nimalnej projektu, a nie petnej, rozbudowanej funkcjonalnosci.
Wspdlnie porzadkujemy kryteria wersji minimalnej:

e program sie uruchamia,
e wykonuje zaplanowany algorytm,
e reaguje na dane w przewidywalny sposadb,

¢ daje jednoznaczng informacje zwrotng (terminal, dZzwiek, ruch).

Etap 2. Implementacja algorytmu

Uczniowie w parach przystepuja do implementacji algorytmu zaplanowanego w po-

przedniej lekcji. Pracujg w oparciu o znane konstrukcje programistyczne:

e |isty danych,
e petle (for lub while),
¢ instrukcje warunkowe,

e komunikaty tekstowe w terminalu.

Nauczyciel petni role konsultanta - wspiera w podejmowaniu decyzji, ale nie narzuca

rozwigzan.

Etap 3. Testowanie wersji minimalnej

Po uzyskaniu pierwszej dziatajgcej wersji programu uczniowie testujg go na robocie.

Testowanie obejmuje:

e uruchomienie programu dla podstawowych danych,
e sprawdzenie, czy zachowanie robota jest zgodne z planem algorytmu,

¢ analize komunikatéw w terminalu.
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Zachecamy ucznidéw do $wiadomego przewidywania dziatania programu przed jego

uruchomieniem.

Etap 4. Korekty i uproszczenia

Na podstawie testéw uczniowie wprowadzajg drobne poprawki do programu. Jesli

pojawiajg sie trudnosci, priorytetem jest upraszczanie, a nie rozbudowa.

Podkreslamy, ze dziatajacy, prosty program jest wazniejszy niz ambitny, ale niedokon-

czony projekt.

Etap 5. Zatrzymanie i zapis stanu projektu

Na zakonczenie lekcji uczniowie:

e zapisujg aktualng wersje kodu,
e krotko opisuja, co dziata poprawnie,

e wskazuja elementy, ktére mogtyby zostaé rozwiniete w kolejnych zajeciach.

Ten etap stanowi punkt wyjscia do dalszej pracy projektowej.

18.4. Narzedzia ewaluac;ji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:

e obserwacje wspoétpracy w parach,
e osiggniecie dziatajagcej wersji minimalnej programu,
e umiejetnosc testowania i wprowadzania poprawek,

e jakos¢ refleksji nad aktualnym stanem projektu.
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18.5. Wskazéwki metodyczne

W tej lekcji kluczowe jest konsekwentne pilnowanie zakresu projektu. Warto czesto

wracac do pytania: czy to jest jeszcze wersja minimalna.

Nie nalezy przyspieszac ani porownywac postepdédw zespotdw. Projekty mogg rozwi-

jac sie w roznym tempie.

Na co uwazac¢ poznawczo w projektach:

sktonnos¢ do nadmiernej rozbudowy kosztem stabilnosci programu,

trudnos$¢ w jednoczesnym mysleniu o algorytmie, kodzie i zachowaniu robota,

e zmeczenie poznawcze przy dtugiej pracy - warto planowac krotkie przerwy,

potrzeba jasnych kryteriéw ,wystarczajgco dobrze”, aby domknaé etap MVP.

Rozdziat 19. Lekcja 17 - Mini-projekt: rozbudowa
i warianty

19.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 2 x 45 minut
Forma pracy: praca w parach lub w matych zespotach projektowych

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (kostka inteligentna + jeden silnik; czujniki opcjonalnie),
e kod wersji minimalnej projektu z lekcji 16,

e notatki projektowe zespotow.

19.2. Cele lekgji i korelacja z podstawa programowa

Cele dydaktyczne:

e uczen rozbudowuje istniejgcy program w sposob kontrolowany,
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e uczen wprowadza warianty dziatania algorytmu bez zmiany jego podstawowej
struktury,

e uczen $wiadomie modyfikuje dane lub decyzje w algorytmie,

* uczen testuje wptyw wprowadzonych zmian na dziatanie programu,

e uczen dokumentuje decyzje projektowe.
Korelacja z podstawa programowa (LO - zakres podstawowy):

¢ |.2 - modyfikowanie i rozwijanie algorytmow,
e |1 - rozwijanie i testowanie programow,

e |V - wspodtpraca w zespotach projektowych i komunikacja.

19.3. Przebieg lekcji

Etap 1. Punkt wyjscia - dziatajacy projekt

Lekcje rozpoczynamy od krétkiego przypomnienia, ze kazdy zesp6t posiada dziatajaca
wersje minimalng projektu. Podkreslamy, ze rozbudowa zawsze zaczyna sie od pro-

gramu, ktory dziata.

Wspdlnie ustalamy, ze celem tej lekcji nie jest napisanie projektu od nowa, lecz jego

kontrolowane rozwiniecie.

Etap 2. Wybor kierunku rozbudowy
Zespoty decyduja, w jaki sposéb chca rozbudowac projekt. Proponujemy przyktado-

we kierunki:

e zwiekszenie liczby danych (np. dtuzsza lista),
e dodanie nowego wariantu decyzji,

e zmiana reakcji robota na istniejace dane,

uporzadkowanie i uczytelnienie kodu.

Zachecamy, aby zespoty wybraty jeden kierunek rozbudowy.
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Etap 3. Planowanie zmiany przed kodowaniem

Przed wprowadzeniem zmian uczniowie opisuja je krotko w jezyku naturalnym:

e co doktadnie zostanie zmienione,
e ktore elementy algorytmu pozostang bez zmian,

e jaki efekt ma przynies¢ modyfikacja.

Dopiero po takim opisie zespoty przechodza do edycji kodu.

Etap 4. Implementacja wariantow

Uczniowie modyfikujg kod projektu, zachowujac jego podstawowg strukture. Nauczy-

ciel wspiera zespoty pytaniami naprowadzajacymi, zamiast gotowych rozwigzan.

W trakcie pracy zachecamy do czestego uruchamiania programu i sprawdzania efek-

tow zmian.

Etap 5. Testowanie i porédwnanie wers;ji

Po wprowadzeniu zmian zespoty pordwnuja dziatanie nowej wersji programu z wersjg

minimalna:

® co sie zmienito,
® co pozostato bez zmian,

e czy program nadal dziata stabilnie.

Zwracamy uwage, ze kazda rozbudowa powinna zachowac poprawnos¢ dziatania pro-

gramu.

Etap 6. Zatrzymanie projektu - decyzje projektowe

Na zakonczenie lekcji zespoty zapisujg aktualng wersje projektu oraz krotka notatke:
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e jakie zmiany zostaty wprowadzone,
e dlaczego wybrano taki wariant rozbudowy,

e co mogtoby by¢ kolejnym krokiem.

Ten etap przygotowuje projekt do finalizacji w kolejnej lekcji.

19.4. Narzedzia ewaluac;ji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:

e obserwacje wspotpracy w zespotach,
e sensownosc i spoéjnosé wprowadzonych zmian,
* umiejetno$¢ porownania wers;ji projektu,

e Swiadome uzasadnianie decyzji projektowych.

19.5. Wskazowki metodyczne

W tej lekcji kluczowe jest pilnowanie, aby zespoty nie wprowadzaty zbyt wielu zmian
naraz. Jedna Swiadoma modyfikacja jest znacznie bardziej wartosciowa niz wiele cha-

otycznych poprawek.

Warto wzmacnia¢ nawyk zapisywania decyzji projektowych - pomaga to uczniom zo-

baczy¢ rozwdj projektu jako proces.
Na co uwazac¢ poznawczo w projektach:

e ryzyko utraty dziatajgcej wersji programu przy zbyt duzych zmianach,
® przecigzenie poznawcze przy jednoczesnej modyfikacji algorytmu i kodu,
e frustracja wynikajaca z nieoczekiwanych btedow,

e potrzeba jasnego momentu zatrzymania prac nad dang wersjg projektu.
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Rozdziat 20. Lekcja 18 - Testowanie, poprawki
i prezentacja projektu

20.1. Informacje organizacyjne (czas, narzedzia)

Czas realizacji: 2 x 45 minut
Forma pracy: praca w zespotach projektowych oraz praca na forum klasy

Narzedzia:

e komputer z edytorem kodu Python i terminalem (NVDA, powiekszenie ekranu),
e robot SPIKE Prime (zestaw uzywany w projekcie),
¢ kod projektu po rozbudowie z lekcji 17,

e notatki projektowe zespotow.

20.2. Cele lekcji i korelacja z podstawg programowa

Cele dydaktyczne:

e uczen testuje dziatanie projektu w réznych scenariuszach,

e uczen wprowadza poprawki zwiekszajace stabilno$¢ programu,

e uczen porzadkuje kod projektu przed jego prezentacja,

e uczen potrafi opisa¢ dziatanie algorytmu i uzasadni¢ decyzje projektowe,

e uczen prezentuje dziatajacy program.
Korelacja z podstawg programowa (LO - zakres podstawowy):

e |1 - analiza i prezentacja rozwigzania problemu,
e |l.1 - testowanie, poprawianie i dokumentowanie programow,
¢ |l - Swiadome korzystanie z narzedzi informatycznych,

e |V - komunikacja i wspotpraca w zespole.
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20.3. Przebieg lekcji

Etap 1. Wprowadzenie - po co testujemy projekt

Lekcje rozpoczynamy od krotkiego przypomnienia, ze projekt uznajemy za gotowy
dopiero wtedy, gdy dziata przewidywalnie, a nie tylko w jednym, wybranym przypad-
ku.

Podkreslamy, ze celem tej lekcji nie jest dodawanie nowych funkcji, lecz sprawdzenie,

poprawienie i domkniecie projektu.

Etap 2. Przygotowanie przypadkow testowych
Zespoty przygotowuja krotka liste przypadkéw testowych, odpowiadajac na pytania:

¢ jakie dane moga pojawic sie w projekcie,
e ktore sytuacje sg typowe,

e ktdére mogg sprawiac trudnos¢ algorytmowi.

Zachecamy do zapisywania przewidywanego zachowania programu przed jego uru-

chomieniem.

Etap 3. Testowanie projektu

Uczniowie uruchamiajg projekt dla przygotowanych przypadkéw testowych

i analizuja:

e zachowanie robota,
e komunikaty w terminalu,

e zgodnosc¢ dziatania z planem algorytmu.

Wszelkie rozbieznosci traktujemy jako informacje, a nie jako btad ucznia.

Etap 4. Poprawki i porzagdkowanie kodu

Na podstawie testow zespoty wprowadzajg drobne poprawki:
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e korekty warunkoéw,
e uproszczenia struktury kodu,

e doprecyzowanie komunikatéw w terminalu.

Nie dopuszczamy juz istotnej rozbudowy funkcjonalnosci - skupiamy sie na stabilno-

sci i czytelnosci.

Etap 5. Przygotowanie prezentacji projektu

Zespoty przygotowujg krotkg prezentacje swojego projektu, obejmujaca:

e opis celu projektu,
e schemat algorytmu w jezyku naturalnym,
e demonstracje dziatania programu,

e omowienie jednej decyzji projektowe).

Forma prezentacji powinna by¢ dostosowana do potrzeb uczniéw (opis stowny, ter-

minal, dZzwiek robota).

Etap 6. Prezentacja i refleksja

Zespoty prezentujg swoje projekty na forum klasy. Po kazdej prezentacji poswiecamy

chwile na krétka refleksje:

e co dziatato szczegélnie dobrze,
e jakie rozwigzanie byto ciekawe lub nietypowe,

e czego mozna sie nauczy¢ z danego projektu.

20.4. Narzedzia ewaluacji

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i obejmuje:

e osiggniecie dziatajgcego projektu,

e jakos¢ testowania i wprowadzonych poprawek,
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e umiejetnos$¢ opisu algorytmu i decyzji projektowych,

e zaangazowanie w prezentacje i refleksje.

20.5. Wskazowki metodyczne

W tej lekcji warto zadbac o spokojng atmosfere i podkreslaé, ze prezentacja projektu

nie jest egzaminem, lecz elementem procesu uczenia sie.

Dobrze sprawdza sie docenianie stabilnosci i czytelnosci, a nie stopnia skomplikowa-

nia projektu.
Rozszerzona ramka - na co uwazac¢ poznawczo w projektach:

e zmeczenie poznawcze po dtugim cyklu pracy projektowej,
e obawa przed prezentacjg dziatania programu,
e tendencja do wprowadzania zmian w ostatniej chwili,

e trudnosc¢ w jednoczesnym mowieniu o algorytmie i obstudze robota.

W razie potrzeby warto skrocic¢ czesé prezentacyjng na rzecz spokojnej refleksji nad

procesem pracy.

Rozdziat 21. Rozszerzenia i samodzielnosc¢ (lekcje
19-22)

21.1. Zatozenia ogdlne bloku

Rozdziat 21 stanowi pomost pomiedzy mini-projektami a projektem koncowym. Jego
celem jest stopniowe zwiekszanie samodzielnosci uczniéw przy jednoczesnym zacho-
waniu wyraznych ram organizacyjnych. Uczniowie pracujg na dostarczonym kodzie
wyjsciowym, ktéry nastepnie porzadkuja, analizujg i modyfikuja. Robot pozostaje ak-
tywnym kontekstem kazdej lekcji - kazda zmiana w kodzie powinna mie¢ zauwazalny

efekt w dziataniu robota.
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Blok realizowany jest jako ciag czterech lekcji z wyraznymi checkpointami, przy czym
nie oceniamy efektu koncowego, lecz proces pracy, podejmowane decyzje i poziom

samodzielnosci.

21.2. Cele dydaktyczne (wspdlne dla lekcji 19-22)

® rozwijanie umiejetnosci czytania i rozumienia cudzego kodu,

e Swiadome porzadkowanie struktury programu bez zmiany jego dziatania,
¢ planowanie algorytmu wychodzac od opisu problemu,

e samodzielne modyfikowanie parametréw i zachowania programu,

e wspotpraca zespotowa i komunikacja wokdt kodu.

21.3. Organizacja pracy i checkpointy

e Forma pracy: praca w parach, z elementami pracy zespotowej
¢ Punkt wyijscia: wspélny kod bazowy dostarczony przez nauczyciela
¢ Robot: aktywny element kazdej lekcji (dZwiek, ruch, reakcja na dane)

e Checkpoint: na konicu kazdej lekcji krotki zapis stanu prac i wnioskéw

Lekcja 19 - Refaktoryzacja i porzadkowanie kodu
Intencja lekcji

Uczniowie uczg sie czytac i porzadkowac istniejacy program bez zmiany jego funkcjo-
nalnosci. Skupiamy sie wytacznie na czytelnosci kodu, a nie na jego rozbudowie.
Zakres dziatan

e analiza struktury dostarczonego programu,

e poprawa nazw zmiennych,

e uporzadkowanie kolejnosci instrukcji,

e dodanie krotkich komentarzy opisujgcych dziatanie fragmentéw kodu,

e zachowanie identycznego dziatania robota przed i po refaktoryzacji.
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Checkpoint
e program dziata tak samo jak przed zmianami,

e kod jest czytelniejszy i tatwiejszy do omdwienia.

Lekcja 20 - Projektowanie algorytmu od problemu
Intencja lekcji

Uczniowie przechodza od opisu problemu do planu algorytmu, bez natychmiastowego

kodowania. Celem jest pokazanie, ze algorytm poprzedza kod.

Zakres dziatan
¢ analiza krétkiego opisu problemu (scenariusza dziatania robota),
e zapis algorytmu w jezyku naturalnym,
e wskazanie danych, decyzji i reakcji robota,

e odniesienie planu do istniejacego kodu bazowego.

Checkpoint
e zapisany algorytm w jezyku naturalnym,

e wskazane miejsca w kodzie, ktére bedg modyfikowane.

Lekcja 21 - Samodzielne modyfikacje programoéw
Intencja lekcji

Uczniowie samodzielnie wprowadzajg zmiany do programu, pracujac w jasno okreslo-

nych ramach. Zmiany dotycza parametrow i zachowania, nie struktury jezykowej.
Zakres dziatan

¢ modyfikacja wartosci w listach lub zmiennych sterujacych,

e zmiana progéw decyzji w instrukcjach warunkowych,

¢ dostosowanie reakcji robota (dzwiek, ruch),

e testowanie wptywu zmian na dziatanie programu.

Checkpoint
e program reaguje inaczej niz wersja bazowa,

* uczniowie potrafig wyjasnié, co zostato zmienione i dlaczego.
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Lekcja 22 - Praca zespotowa nad kodem
Intencja lekcji

Lekcja poswiecona jest wspotpracy i komunikacji wokdét kodu. Uczniowie uczg sie
dzieli¢ odpowiedzialno$¢ i omawiaé decyzje programistyczne.
Zakres dziatan

e podziat rél w parze lub zespole (analiza, modyfikacja, testowanie),

e wspodlne omawianie zmian w kodzie,

e scalanie pomystéw w jedng wersje programu,

e przygotowanie kodu jako punktu wyjscia do projektu korncowego.

Checkpoint
e jedna, wspdlna wersja programu,

e kroétki opis decyzji zespotowych.

21.4. Ewaluacja w bloku

Ewaluacja ma charakter wytgcznie ksztattujacy. Nie oceniamy poziomu skomplikowa-

nia programu ani efektu koncowego. Zwracamy uwage na:

e samodzielnos$¢ podejmowanych decyzji,
* umiejetnos¢ czytania i omawiania kodu,
e sensownos$¢ wprowadzanych zmian,

e wspotprace i komunikacje w zespole.

21.5. Na co uwazac poznawczo
* przecigzenie wynikajace z pracy na cudzym kodzie,

¢ pokusa jednoczesnej refaktoryzacji i rozbudowy funkcjonalnosci,
e trudnos¢ w werbalizacji zmian wprowadzonych w programie,

® zmeczenie poznawcze po intensywnych mini-projektach.
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W razie trudnosci warto cofng¢ sie do ostatniego dziatajgcego checkpointu i praco-

wac na mniejszym zakresie zmian.

Rozdziat 22. Projekt koncowy (lekcje 23-28)

22.1. Zatozenia ogdlne bloku

Rozdziat 22 stanowi kulminacje catego cyklu ksztatcenia. Uczniowie realizujg projekt
koncowy, w ktérym samodzielnie planujg, implementuja, testuja i prezentuja dziataja-
cy program sterujacy robotem. Projekt ma charakter otwarty, jednak jego zakres jest

Swiadomie ograniczony, tak aby umozliwi¢ ukonczenie pracy wszystkim zespotom.

Praca projektowa przebiega w trzech etapach, realizowanych w formie lekcji podwdj-
nych (2 x 45 minut). w catym bloku kluczowe znaczenie ma proces: planowanie,

iteracyjne poprawki oraz refleksja nad rozwigzaniem.

22.2. Cele dydaktyczne (wspdlne dla lekcji 23-28)

e samodzielne zaprojektowanie algorytmu rozwigzujgcego okreslony problem,

e implementacja programu w jezyku Python z wykorzystaniem robota SPIKE Pri-

me,
e testowanie i poprawianie programu na podstawie przypadkéw testowych,
¢ dokumentowanie kolejnych wersji projektu,

* prezentowanie i omawianie wfasnego rozwigzania.

22.3. Organizacja pracy

e Forma pracy: zespoty projektowe (2-4 osoby),

¢ Punkt wyijscia: pusta struktura programu lub kod bazowy zaproponowany

przez zespot,
¢ Robot: aktywny element projektu (ruch, dzwiek, reakcja na dane),
¢ Dokumentacja: kod Zréodtowy + krétki opis algorytmu w jezyku naturalnym,

e Ewaluacja: ksztattujaca, bez oceniania stopnia ztozonosci rozwigzania.
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Lekcje 23-24 - Projekt koncowy: planowanie i pierwsza
wersja

Intencja etapu

Celem pierwszego etapu jest zaplanowanie projektu oraz przygotowanie pierwszej

dziatajacej wersji programu. Akcentujemy znaczenie wersji minimalnej (MVP).

Zakres dziatan
e wybdr problemu lub scenariusza dziatania robota,

e zapis algorytmu w jezyku naturalnym,
e okreslenie danych wejsciowych i reakcji robota,
e implementacja pierwszej wersji programu,

e uruchomienie i wstepne testy.

Checkpoint
e istnieje dziatajaca wersja programu,

e algorytm jest zapisany i mozliwy do omdéwienia,

¢ robot reaguje w przewidywalny sposéb.

Lekcje 25-26 - Projekt koncowy: testowanie i poprawki
Intencja etapu

Celem drugiego etapu jest stabilizacja projektu. Uczniowie uczg sie systematycznego

testowania i poprawiania programu.

Zakres dziatan
e przygotowanie przypadkéw testowych,

e testowanie programu w réznych scenariuszach,
e analiza btedéw logicznych i nieprzewidzianych zachowan,
e wprowadzanie poprawek i uproszczen,

e porzadkowanie kodu.
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Checkpoint
e program dziata stabilnie w kilku scenariuszach,

e zespoty potrafig wyjasni¢ wprowadzone poprawki.

Lekcje 27-28 - Projekt koncowy: wersja finalna
Intencja etapu

Ostatni etap stuzy domknieciu projektu oraz jego prezentacji. Skupiamy sie na czytel-

nosci, stabilnosci i komunikacji rozwigzania.

Zakres dziatan
e ostatnie testy programu,

e przygotowanie krétkiej prezentacji projektu,
e demonstracja dziatania robota,
e omowienie algorytmu i decyzji projektowych,
¢ refleksja nad procesem pracy.

Checkpoint
e dziatajacy program,
e przygotowana prezentacja,

e gotowos¢ do omdwienia projektu.

22.4. Ewaluacja w bloku

Ewaluacja ma charakter ksztattujacy i koncentruje sie na:

samodzielnosci zespotdw,
e spoéjnosci algorytmu i jego realizacji,

e umiejetnosci testowania i poprawiania programu,

jakosci komunikacji podczas prezentac;i.

Nie oceniamy poziomu skomplikowania projektu ani porownawczo efektéw miedzy

zespotami.
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22.5. Rozszerzona ramka - na co uwazac¢ poznawczo

e przecigzenie wynikajace z dtugiego czasu pracy nad jednym zadaniem,
e presja ,skonczenia projektu” kosztem rozumienia algorytmu,
e trudnosé¢ w prezentowaniu wtasnego kodu,

e zmeczenie koncowgq fazg pracy.

W razie potrzeby warto skrocic¢ czes¢ prezentacyjng i potozy¢ wiekszy nacisk na spo-

kojna refleksje nad procesem uczenia sie.

Rozdziat 23. Podsumowanie i ewaluacja (lekcje 29
-30)

23.1. Zatozenia ogolne bloku

Ten rozdziat zamyka caty cykl dydaktyczny i stuzy sSwiadomemu podsumowaniu pro-
cesu uczenia sie, a nie tylko zaprezentowaniu efektéw pracy. Jego celem jest
umozliwienie uczniom refleksji nad tym, czego sie nauczyli, jak pracowali oraz jakie

kompetencje rozwineli w trakcie kursu.

Lekcje 29-30 maja charakter podsumowujaco-refleksyjny. Nie wprowadzamy no-
wych tresci programistycznych ani nie rozszerzamy projektéw. Akcentujemy analize

algorytméw, doswiadczenie pracy projektowej oraz informacje zwrotna.

23.2. Cele dydaktyczne (wspdlne dla lekcji 29-30)

e uczen potrafi opisac¢ dziatanie wtasnego programu i uzytego algorytmu,
e uczen dokonuje refleksji nad procesem uczenia sie i pracy projektowej,
e uczen identyfikuje swoje mocne strony i obszary do dalszego rozwoju,

e uczen odbiera i formutuje informacje zwrotna,

e uczen porzadkuje efekty pracy w postaci prostego portfolio.
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23.3. Organizacja pracy

Forma pracy: praca zespotowa oraz praca na forum klasy

Punkt wyjscia: projekty koncowe z bloku H

Robot: wykorzystywany jako element demonstracji, nie jako gtéwny cel aktyw-
nosci

Ewaluacja: wytacznie ksztattujgca, bez ocen sumujacych

Lekcja 29 - Prezentacja rozwigzan i omowienie algorytmow

Intencja lekcji

Celem lekcji jest umozliwienie uczniom zaprezentowania swoich rozwigzan oraz wer-

balnego opisania algorytmu, ktéry zostat zastosowany w projekcie. Skupiamy sie na

rozumieniu, a nie na atrakcyjnosci efektu.

Zakres dziatan

prezentacja projektu przez zespoty,

opis algorytmu w jezyku naturalnym,

omoéwienie uzytych danych, decyzji i iteracji,
demonstracja dziatania programu (robot, terminal),

pytania i komentarze od innych uczniow.

Rola nauczyciela

Nauczyciel moderuje prezentacje, dbajac o spokojne tempo i jasnos¢ wypowiedzi.

w razie potrzeby pomaga uczniom doprecyzowac opis algorytmu pytaniami naprowa-

dzajacymi.

Punkty kontrolne

kazdy zespot zaprezentowat projekt,

algorytm zostat nazwany i opisany stownie.
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Lekcja 30 - Podsumowanie kursu i refleksja uczniowska

Intencja lekcji

Ostatnia lekcja stuzy uporzadkowaniu doswiadczen z catego kursu. Jej celem jest

uswiadomienie uczniom, czego sie nauczyli, a nie sprawdzanie wiedzy.

Zakres dziatan
* rozmowa podsumowujaca caty kurs,

¢ refleksja nad trudnos$ciami i sukcesami,
¢ identyfikacja poznanych poje¢ i umiejetnosci,
e omowienie pracy zespotowe),

e zebranie informacji zwrotnej od uczniéw.
Proponujemy pytania refleksyjne:

e czego nowego sie nauczylismy,
e co byto najtrudniejsze,
e co okazato sie zaskakujaco proste,

e w jakim momencie poczuliSmy samodzielnosc.

23.4. Ewaluacja w bloku |

Ewaluacja ma charakter podsumowujacy i ksztattujacy. Obejmuje:
e jakos¢ opisu algorytmu,
e umiejetnosc refleksji nad wtasng praca,

e zaangazowanie w rozmowe i informacje zwrotng,

kompletnos¢ prostego portfolio (kod + opis).

Nie stosujemy ocen punktowych ani poréwnan miedzy uczniami.
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23.5. Wskazowki metodyczne

W bloku i szczegdlnie wazne jest stworzenie bezpiecznej atmosfery. Warto unikaé

presji czasu i oceniania poréwnawczego.

Dobrze sprawdza sie podkreslanie postepu uczniéw w stosunku do punktu wyjscia

z poczatku kursu.
Na co uwazac poznawczo:

e zmeczenie koncdéwka semestru lub roku szkolnego,
e trudnos¢ w werbalizacji wtasnych kompetencji,
e obawa przed wystgpieniem publicznym,

e tendencja do deprecjonowania wtasnych osiagniec.

W razie potrzeby czesc¢ refleksyjna moze mie¢ forme rozmowy kierowanej lub kroét-

kich wypowiedzi pisemnych.

Rozdziat 24. Podsumowanie kursu
i rekomendacje metodyczne

24.1. Charakter kursu i jego specyfika

Kurs algorytmiki i programowania opisany w niniejszym podreczniku zostat zaprojek-
towany jako proces stopniowego budowania samodzielnosci uczniéw, a nie jako
sekwencja izolowanych tematéw programistycznych. Od pierwszych lekcji akcento-
walismy myslenie algorytmiczne, jednoznacznos¢ opisu dziatania oraz przewidywanie

skutkéw dziatania programu.

Istotng cecha kursu jest wykorzystanie robota jako kontekstu motywujacego, a nie
celu samego w sobie. Robot petni role wykonawcy algorytmu i Zrédta informacji
zwrotnej, natomiast gtéwny ciezar pracy dydaktycznej spoczywa na analizie danych,

decyzji i iteracji.
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24.2. Spiralny model uczenia sie

Caty kurs opiera sie na spiralnym modelu uczenia sie:

¢ te same konstrukcje (sekwencja, warunek, petla, dane) pojawiaja
sie wielokrotnie,
e za kazdym razem sg uzywane w nowym kontekscie,

¢ nie wprowadzamy nowych pojec¢ bez wczesniejszego osadzenia ich w znanym

schemacie.

Taki uktad szczegdlnie dobrze sprawdza sie w pracy z uczniami niewidomymi i niedo-
widzacymi, poniewaz ogranicza przecigzenie poznawcze i wzmacnia poczucie kontroli

nad kodem.

24.3. Rola nauczyciela

W trakcie kursu rola nauczyciela stopniowo sie zmienia:

* na poczatku dominuje prowadzenie i modelowanie sposobu myslenia,
e w $rodkowej czesci kursu nauczyciel petni role konsultanta i moderatora,

¢ w blokach projektowych nauczyciel staje sie opiekunem procesu, a nie do-

stawca rozwigzan.

Wazne jest, aby nauczyciel sSwiadomie powstrzymywat sie od nadmiernego instru-
owania, pozostawiajac uczniom przestrzen do podejmowania decyzji i popetniania

kontrolowanych btedéw.

24.4. Dostepnosc¢ i praca z roznorodna grupa

Projekt kursu zaktada prace w grupach mieszanych, w ktérych uczniowie niewidomi

i niedowidzacy wspbtpracuja ze soba. Kluczowe elementy wspierajace dostepnosé to:

¢ konsekwentne uzywanie terminala jako gtéwnego kanatu informacji zwrotnej,
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e werbalizacja dziatania algorytmu przed jego uruchomieniem,
e czytelny standard kodu i stata struktura programu,
e ograniczenie komunikacji wizualnej robota do minimum.

Takie podejscie sprzyja nie tylko dostepnosci, ale réwniez rozwija precyzje myslenia

algorytmicznego u wszystkich uczniéw.

24.5. Projekty jako narzedzie uczenia sie
Projekty w kursie petnig role narzedzia dydaktycznego, a nie celu rywalizacyjnego.
Ich zadaniem jest:
¢ integracja poznanych wczes$niej poje¢,
¢ nauka planowania i iteracyjnej pracy nad rozwigzaniem,
e rozwijanie umiejetnosci komunikacji i wspotpracy.
Swiadome ograniczanie zakresu projektow oraz akcent na wersje minimalna pozwala-

ja wszystkim uczniom osiggnac sukces edukacyjny.

24.6. Ewaluacja i informacja zwrotna

W catym kursie dominuje ocenianie ksztattujace. Informacja zwrotna dotyczy przede

wszystkim:

e sposobu myslenia algorytmicznego,
* umiejetnosci testowania i analizowania programu,

e samodzielnosci i odpowiedzialnosci za kod.

Ocena efektu koncowego ma znaczenie drugorzedne wobec procesu uczenia sie.

24.7. Mozliwe modyfikacje i adaptacje kursu

Kurs zostat zaprojektowany jako elastyczny i moze by¢ modyfikowany w zaleznosci
od:

e tempa pracy grupy,

e dostepnego czasu,
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¢ liczby zestawow robotycznych,

e wczesniejszych doswiadczen ucznidw.

Dopuszczalne jest wydtuzanie blokéw projektowych kosztem czesci ¢wiczeniowej lub
taczenie wybranych lekcji, o ile zachowana zostaje logika spiralnego rozwoju kompe-

tencji.

24.8. Efekty ksztatcenia

Po ukonczeniu kursu uczniowie:

* rozumiejg algorytm jako opis procesu,

e potrafig zaprojektowac i zapisa¢ prosty algorytm,
e implementujg programy w jezyku Python,

e testuja i modyfikujg swoje rozwiagzania,

® pracuja zespotowo nad kodem,

e potrafig opisa¢ dziatanie wtasnego programu.

24.9. Zakonczenie

Niniejszy podrecznik ma charakter roboczy i otwarty. Jego celem nie jest narzucenie
jednego sposobu prowadzenia zaje¢, lecz dostarczenie spojnych ram metodycznych,

ktére nauczyciel moze adaptowac do wtasnego stylu pracy i potrzeb uczniow.

Najwazniejszym rezultatem kursu nie jest liczba poznanych konstrukcji jezykowych,
lecz Swiadome, spokojne i dostepne myslenie algorytmiczne, ktére uczniowie moga

rozwija¢ w dalszej edukaciji.

Rozdziat 25. Spis kompetencji ucznia po kursie
algorytmiki i programowania
Dokument przedstawia zestaw kompetencji, ktére uczen rozwija i osigga po ukoncze-

niu kursu algorytmiki i programowania realizowanego z wykorzystaniem jezyka

Python oraz robotdw SPIKE Prime. Spis ma charakter opisowy i funkcjonalny - moze
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by¢ wykorzystywany jako materiat informacyjny dla uczniéw, nauczycieli, rodzicéw

lub dyrekcji szkoty.

25.1. Kompetencje algorytmiczne

Po ukonczeniu kursu uczen:

e rozumie algorytm jako jednoznaczny opis procesu prowadzacego do rozwiaza-

nia problemu,
e potrafi zapisa¢ algorytm w jezyku naturalnym przed jego implementacja,
e analizuje algorytm krok po kroku i przewiduje jego dziatanie,
e rozroznia sekwencje, decyzje i iteracje jako podstawowe struktury sterujace,

e 3Swiadomie dobiera strukture algorytmu do rodzaju problemu.

25.2. Kompetencje programistyczne (Python)

Po ukonczeniu kursu uczen:

e tworzy proste programy w jezyku Python zgodnie z ustalonym standardem
kodu,

e korzysta ze zmiennych do przechowywania i przetwarzania danych,
e stosuje instrukcje warunkowe (if / elif / else),

e wykorzystuje petle (for, while) do realizacji algorytméw iteracyjnych,
e pracuje na listach jako podstawowej strukturze danych,

e uruchamia, testuje i modyfikuje programy.

25.3. Kompetencje zwiazane z testowaniem i analiza

Po ukonczeniu kursu uczen:

e przewiduje dziatanie programu przed jego uruchomieniem,

e przygotowuje proste przypadki testowe,
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e rozrdznia btedy sktadniowe i logiczne,
e wykorzystuje komunikaty w terminalu do analizy dziatania programu,

e wprowadza poprawki na podstawie obserwacji i testéw.

25.4. Kompetencje projektowe

Po ukonczeniu kursu uczen:

e planuje prace projektowa etapami,

* rozumie pojecie wersji minimalnej (MVP),
e rozwija projekt w sposéb iteracyjny,

¢ dokumentuje kolejne etapy pracy,

e potrafi zatrzymac i domkna¢ projekt na danym etapie.

25.5. Kompetencje zwigzane z czytelnoscia i jakoscia kodu

Po ukonczeniu kursu uczen:

e czytairozumie cudzy kod na podstawowym poziomie,

e dba o czytelno$¢ nazw zmiennych,

e porzadkuje strukture programu bez zmiany jego dziatania,
e stosuje komentarze jako wsparcie dla czytelnika kodu,

® rozumie znaczenie czytelnos$ci w pracy zespotowe;j.

25.6. Kompetencje pracy zespotowej i komunikacji

Po ukonczeniu kursu uczen:

e pracuje w parze lub zespole nad wspolnym kodem,
¢ komunikuje swoje pomysty i decyzje algorytmiczne,
¢ stuchai uwzglednia propozycje innych,

e bierze odpowiedzialnos¢ za przydzielone zadania,
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e uczestniczy w prezentacji i omowieniu projektu.

25.7. Kompetencje metapoznawcze

Po ukonczeniu kursu uczen:

reflektuje nad wtasnym procesem uczenia sie,

® rozpoznaje swoje mocne strony i trudnosci,

e akceptuje btedy jako element nauki,

e stopniowo buduje samodzielnos¢ w rozwigzywaniu problemoéw,

® rozwija poczucie sprawczosci w pracy z technologia.

25.8. Kompetencje zwigzane z dostepnoscia i narzedziami

Po ukonczeniu kursu uczen:

e korzysta z terminala jako podstawowego Zrddta informacji zwrotnej,

e pracuje z kodem przy uzyciu narzedzi wspomagajacych (NVDA, powiekszenie
ekranu),

® rozumie znaczenie werbalnego opisu algorytmu i programu,

e funkcjonuje w sSrodowisku edukacyjnym uwzgledniajagcym réznorodne potrze-

by.

25.9. Podsumowanie

Spis kompetencji pokazuje, ze efektem kursu nie jest jedynie opanowanie sktadni je-
zyka Python, lecz rozwdj szerokiego zestawu umiejetnosci algorytmicznych,
projektowych i spotecznych. Kompetencje te stanowia solidng podstawe do dalszej

nauki informatyki oraz Swiadomego korzystania z technologii.
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