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Załącznik nr 2i do umowy




[bookmark: _GoBack]Program zajęć z technologii informacyjno-komunikacyjnej dla gimnazjum oraz klas 7-8 szkoły podstawowej
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	TYTUŁ WARSZTATÓW
	Robotyka w świecie klocków – programowanie i konstruowanie

	Imię i nazwisko trenera
	Grzegorz Całko

	Kompetencja
	TIK

	Cel warsztatów
	Zapoznanie z zasadami konstruowania i działania robotów.
Zapoznanie z językami programowania (obrazkowe).
Wprowadzenie do świata nowoczesnych technologii (robotyka).

	Poziom
	Gimnazjum, klasy 7-8 szkoły podstawowej

	Efekty kształcenia
	Proponowany sposób pomiaru

	Umiejętności,
czyli uczestnicy potrafią…
	Potrafią samodzielnie zbudować robota z zestawu LEGO Mindstorms.
Potrafią samodzielnie zaprogramować robota do wykonania określonych czynności.
Potrafią samodzielnie konfigurować poznane bloczki.
Potrafią samodzielnie rozpoznać i wykorzystać czujniki: dotyku, koloru, odległości, obrotu.
	Zaprogramowanie robotów zadaniowych oraz konstrukcja i programowanie robota do turnieju mini sumo.

	Wiedza,
czyli uczestnicy znają…
	Znają elementy składowe zestawu LEGO Mindstorms.
Znają poszczególne komendy w programie LEGO Mindstorms Education EV3 odpowiadające za sterowanie robotem.
Znają podstawowe pojęcia związane z robotyką oraz programowaniem.
	Prezentacja robotów oraz stworzonego do nich programu. Dyskusje (rozwiązywanie problemu, zauważenie różnic) podczas zajęć.

	Postawy, czyli 
uczestnicy są zmotywowani do…
	Tworzenia robotów zadaniowych oraz programów ułatwiających życie codzienne lub usprawniających procesy.
Podejmowania wyzwań programistycznych i konstrukcyjnych.
	Skonstruowanie robota i oprogramowanie do walk mini sumo.






	Czas
	Scenariusz warsztatów
	Metody i formy pracy
	Potrzebne materiały
	Uwagi i wskazówki

	Dzień 1
	
	

	5 h
	Zajęcia wprowadzające

Zagadnienia:

-zapoznanie z pojęciem robotyki,
-zapoznanie z zestawem LEGO Mindstorms oraz dedykowanym software’m,
-pierwsza konstrukcja,
-program, podstawowe bloczki (dźwięk, wyświetlenie, podświetlenie, sterowanie silnikami, pętla, switch, wait oraz czujniki).

Cele szczegółowe:

- Uczeń potrafi zainstalować środowisko do programowania LEGO MINDSTORMS Educaction EV3.
- Uczeń zna podstawowe zagadnienia związane z robotyką i po-trafi zdefiniować to pojęcie.
- Uczeń zna podstawowe zagadnienia związane z elementami składowymi zestawu LEGO MINDSTORMS EV3 tj. czujniki, sterownik, silniki.
- Uczeń potrafi tworzyć proste programy w programie LEGO MINDSTORMS Education EV3 oraz bezpośrednio w sterowniku.
- Uczeń potrafi budować roboty zgodnie z instrukcją.
- Uczeń potrafi wgrywać stworzone programy za pomocą kabla USB oraz bezprzewodowo.
- Uczeń potrafi opisać co to jest program oraz co to jest język programowania
- Uczeń potrafi wyświetlać napisy/obraz na sterowniku.
- Uczeń potrafi wydawać komunikaty dźwiękowe na sterowniku.
- Uczeń potrafi sterować jednym/dwoma dużymi silnikami robota.
- Uczeń potrafi zrobić prosty program bezpośrednio na sterowniku.

Przebieg zajęć:

1. Pobranie LEGO MINDSTORMS Education EV 3 i instalacja na komputerze (jeśli nie ma zainstalowanych).
2. Zapoznanie z pojęciem robotyki i zastosowaniem robotów w życiu codziennym.
3. Zapoznanie z Zestawem LEGO MINDSTORMS EDUCA-TION EV3 i poszczególnymi elementami składowymi (silnik, czujnik, kable, klocki, linki, sterownik, porty wejścia/wyjścia, wyświetlacz, akumulator itd.).
4. Zapoznanie z oprogramowaniem i kolejnymi paletami blocz-ków).
5. Zapoznanie z sposobem odczytu instrukcji (m.in. liczenie wiel-kości belem, osiek).
6. Budowa konstrukcje testowej „Large Motor – Brick”.
7. Tworzenie programów (wyświetlanie, podświetlenie, dźwięk, ruch silnika). Zad. 1-2 (załącznik nr 1)
8. Budowa mobilnego robota „Driving Base”.
9. Programowanie wg wytycznych. Zad. 3 (załącznik nr 1)
10. Dyskusja o różnych sposobach wykonania zleconego zadania (do każdego zadania).
11. Optymalizacja programu (do każdego zadania).
12. Praca zespołowa (synchronizacja wielu robotów). Zad. 4 (załącznik nr 1)
13. Podsumowanie dnia (co udało się zrobić, ciekawostki, zaobserwowane trudności)

	Praca indywidualna i grupowa (diady).
Metody:
-prezentacja,
-dyskusja.
Forma warsztatowa


	1.Plik instalacyjny LEGO MINDSTORMS Education EV3 lub komputer z dostępem do Internetu
2.Zestawy LEGO MINDSTORMS EDUCATION EV3 Core Set (45544)
3.Projektor (jeśli nie ma w sali) 
4.Komputery
5.Karta Nauczyciela #1(załącznik nr 1)

	1.Zadania do wykonania w
Załączniku nr 1
Krata Nauczyciel #1

2.Proces zdobywania wiedzy powinien być stale monitorowany. Instruktor powinien stale monitorować postępy uczniów, korygować ich błędy oraz wyjaśniać nieścisłości

3.Wiedza powinna być również weryfikowany i utrwalana w trakcie dyskusji. Każde zadanie powinno zostać podsumowane. W tym miejscu dobrze jest przytoczyć obserwacje poczynione przez Instruktor, gdy uczniowie wykonywali zadania ( gdzie były trudności, czy jest jedno czy wiele rozwiązań, ciekawostki)
Instruktor powinie n sporządzać notatki. Podsumowanie powinno być wstępem do dyskusji całej grupy. Instruktor może się wspierać przykładowymi pytaniami z karty nauczyciela #1

4. W celu dokumentacji wykonywanych zadań, zachęcaj uczniów do tworzenia własnych notatek ze spostrzeżeniami, zdjęć, filmów, zrzutów z ekranu. Posłużą one do stworzenia prezentacji na zakończenie projektu.

	Dzień 2
	
	

	5h
	ROBOjazdy (czyli kurs na prawo jazdy):

Zagadnienia:

-utrwalenie podstawowych informacji ,
-zapoznanie z zaawansowanymi bloczkami,
-tworzenie programów zadaniowych,
-tworzenie modułów do konstrukcji,
-konfiguracja parametrów,
-optymalizacja programu.

Cele szczegółowe:

-Uczeń potrafi rozpoznać elementy składowe zestawu LEGO MINDSTORMS EV 3.
-Uczeń potrafi stworzyć program do poruszania się robotem.
-Uczeń zna różnicę pomiędzy poszczególnymi bloczkami sterującymi silnikami.
-Uczeń potrafi samodzielnie stworzyć program posiadający instrukcję warunkową oraz pętle.
-Uczeń potrafi budować roboty zgodnie z instrukcją.
-Uczeń potrafi optymalizować programy zadaniowe.
-Uczeń potrafi opisać kilka możliwych rozwiązać danego zagadnienia.
-Uczeń zna podstawowe zasady wykonywania manewrów podczas nauki jazdy.
-Uczeń potrafi wykorzystać i zaprogramować czujniki: obrotu, dotyku, odległości i koloru.

Przebieg zajęć:

1. Powtórzenie wiadomości z poprzedniego dnia (krótkie przypomnienie podstawowych funkcji, które jest wprowadzenie do nowych zadań )
2. Tworzenie placu manewrowego dla konstrukcji. Zad. 1 (załącznik nr 2)
3. Budowa modułu z czujnikiem dotyku.
4. Programowanie wg wytycznych (zadań). Zad. 2-3 (załącznika nr 2)
5. Dyskusja o różnych sposobach wykonania zleconego zadania (do każdego zadania).
6. Optymalizacja programu (do każdego zadania).
7. Budowa modułu z czujnikiem odległości.
8. Programowanie wg wytycznych (zadań). Zad. 3 (załącznik nr 2)
9. Dyskusja o różnych sposobach wykonania zleconego zadania (do każdego zadania).
10. Optymalizacja programu (do każdego zadania).
11. Budowa modułu z czujnikiem koloru.
12. Programowanie wg wytycznych (zadań). Zad. 3-4 (załącznik nr 2
13. Dyskusja o różnych sposobach wykonania zleconego zadania (do każdego zadania).
14. Optymalizacja programu (do każdego zadania).
15. Podsumowanie (ruch uliczny). Zad. 5 (załącznik nr 2)
16. Podsumowanie dnia (co udało się zrobić, spostrzeżenia obserwacje, ciekawostki, zagadnienia do przemysleń jeżeli się pojawiły)
	Praca indywidualna i grupowa (diady).
Metody:
-prezentacja,
-ćwiczenie praktyczne.
Forma warsztatowa

	1.Zestawy LEGO MINDSTORMS EDUCATION EV3 Core Set (45544)
2.Projektor (jeśli nie ma w sali)
3.Komputery
4.Karta nauczyciela #2(załącznik nr 2)
5. Materiały do  wykonania placu manewrowego (nożyczki, taśma malarska, karton)
	1.Zadania do wykonania w
Załączniku nr 2
Krata Nauczyciel #2
2.Proces zdobywania wiedzy powinien być stale monitorowany. Instruktor powinien stale monitorować postępy uczniów, korygować ich błędy oraz wyjaśniać nieścisłości. Przy wykonywaniu zadań nie ingerować za szybko, instruktor powinien pozwalać popełniać błędy, ewentualnie zadając pytania pobudzić do ponownego przemyślenia rozwiązania.

3. W celu utrwalenia wiedzy oraz ewentualnej nauki od innych, każde zadanie powinno zostać podsumowane, instruktor powinien przytoczyć swoje obserwacje oraz pobudzić do dyskusji i wymiany zdobytych doświadczeń.

4. W czasie wykonywania zadań proszę tworzyć dokumentację zdjęciową, zrzuty z ekranu, uwagi spostrzeżenia do wykorzystania przy prezentacji końcowej.

	Dzień 3
	
	

	5h
	ROBOgacja śmieci:

Zagadnienia:
-utrwalenie informacji podstawowych i zaawansowanych,
-zapoznanie z działaniem czujnika koloru,
-zapoznanie ze zmiennymi,
-tworzenie programów zadaniowych,
-tworzenie modułów do konstrukcji,
-konfiguracja parametrów,
-optymalizacja programu.


Cele szczegółowe:

-Uczeń potrafi poprawnie wykorzystywać elementy składowe zestawu LEGO MINDSTORMS Education EV3.
-Uczeń potrafi stworzyć zaawansowany program do sterowania robotem.
-Uczeń potrafi korzystać z zaawansowanych bloczków.
-Uczeń potrafi zdefiniować i korzystać ze zmiennych.
-Uczeń potrafi gromadzić i przetwarzać dane.
-Uczeń potrafi rozróżnić silniki duże i średnie oraz poprawnie je skonfigurować.
-Uczeń posiada podstawowe informacje o recyklingu i segregacji odpadów.
-Uczeń zna zasadę działania poszczególnych czujników i potrafi znaleźć zastosowanie dla nich w codziennym życiu.
Przebieg zajęć:

1. Powtórzenie wiadomości z poprzednich dni ((krótkie przypomnienie podstawowych funkcji, zagadnień z dni poprzednich, które jest wprowadzenie do nowych zadań ) .
2. Tworzenie pola zadaniowego. Zad. 1 (załącznik nr 3)
3. Budowa modułu z podnośnikiem (średni silnik).
4. Programowanie wg wytycznych (zadań). Zad.2-3.(załącznik nr 3)
5. Dyskusja o różnych sposobach wykonania zleconego zadania (do każdego zadania).
6. Optymalizacja programu (do każdego zadania).
7. Budowa kostki zadaniowej „cuboid”.
8. Programowanie zespołowe (podsumowanie). Zad. 4 (załącznik nr 3)
9. Dyskusja o różnych sposobach wykonania zleconego zadania (do każdego zadania).
10. Optymalizacja programu (do każdego zadania).
11. Podsumowanie dnia (co udało się zrobić, spostrzeżenia obserwacje, ciekawostki, zagadnienia do przemysleń jeżeli się pojawiły)


	Praca indywidualna
Metody:
-prezentacja,
-ćwiczenie praktyczne.
Forma warsztatowa
	1.Zestawy LEGO MINDSTORMS EDUCATION EV3 Core Set (45544)
2.Projektor (jeśli nie ma w sali)
3.Komputery
4.Karta nauczyciela #3(załącznik nr 3)
5. Materiały do  wykonania placu manewrowego (nożyczki, taśma malarska, karton, kolorowy bristol)
	1.Zadania do wykonania w
Załączniku nr 3
Krata Nauczyciel #3
2.Proces zdobywania wiedzy powinien być stale monitorowany. Instruktor powinien stale monitorować postępy uczniów, korygować ich błędy oraz wyjaśniać nieścisłości. Przy wykonywaniu zadań nie ingerować za szybko, instruktor powinien pozwalać popełniać błędy, ewentualnie zadając pytania pobudzić do ponownego przemyślenia rozwiązania.

3. W celu utrwalenia wiedzy oraz ewentualnej nauki od innych, każde zadanie powinno zostać podsumowane, instruktor powinien przytoczyć swoje obserwacje oraz pobudzić do dyskusji i wymiany zdobytych doświadczeń.

4. W czasie wykonywania zadań proszę tworzyć dokumentację zdjęciową, zrzuty z ekranu, uwagi spostrzeżenia do wykorzystania przy prezentacji końcowej.

	Dzień 4
	
	

	5h
	Turniej Sumo:

Zagadnienia:

-konstruowanie własnego robota,
-programowanie mini sumo,
-modyfikacja konstrukcji oraz programu,
-prezentacja,
-testy,
-turniej.

Cele szczegółowe:

1. Powtórzenie wiadomości z poprzednich zajęć.
2. Wprowadzenie do tematu walk sumo. Zad. 1 (załącznik nr 4)
3. Tworzenie ringu dla mini sumo (Drivin Base).
4. Testowe walki sumo. Zad. 2 (załącznik nr 4)
5. Budowa własnej konstrukcji do walk sumo.
6. Programowanie robota. Zad. 2 (załącznik nr 4)
7. Walki testowe.
8. Modyfikacja konstrukcji i programu. Zad. 3 (załącznik nr 4)
9. Walki testowe.
10. Modyfikacja konstrukcji i programu. Zad.3 (załącznik nr 4)
11. Prezentacja robota i programu.
12. Turniej mini sumo. Zad. 4 (załącznik nr 4)
13. Tworzymy prezentacje w PowerPoint lub EV3 (wykorzystując zgromadzone materiały).
14. Rozkładanie konstrukcji.
15. Podsumowanie warsztatów, przegląd prezentacji.

	Praca indywidualna,

Forma projektowa
	1.Zestawy LEGO MINDSTORMS EDUCATION EV3 Core Set (45544)
2.Projektor (jeśli nie ma w sali)
3.Komputery
4.Karta nauczyciela #3(załącznik nr 3)
5. Materiały do  wykonania placu manewrowego (nożyczki, taśma malarska, karton, kolorowy bristol)
	1.Zadania do wykonania w
Załączniku nr 4
Krata Nauczyciel #4

2. W tym dniu Instruktor powinie dać wykazać się uczestnikom. Powinien im służyć radą, rozwiewać wątpliwości, ale nie podsuwać gotowe rozwiązania.
3. Zmagania z projektem powinny być dokumentowane, proszę nakłaniać uczniów do odnotowywania swoich spostrzeżeń, tworzenia dokumentacji zdjęciowej do prezentacji
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Załącznik nr 1

Karta nauczyciela #1 – Wprowadzenie do robotyki LEGO Mindstorms EV3
Zadanie 1 - Stwórz program, który:
Wyświetli imię uczestnika na wyświetlaczu sterownika,
Zmieni kolor podświetlenia po 3 sekundach przynajmniej dwukrotnie,
Wyda wybrany dźwięk.
Zadanie 2 - Stwórz program, który:
Będzie poruszał silnikiem przez 5 sek, a następnie wyda dźwięk i zakończy program
Przekręci silnik o 250 stopni.
Wykona 7 rotacji w prawo, a następnie 3 rotacje w lewo.
Wykona obrót o 200 stopni z mocą 30 w prawą stronę, a następnie podświetli sterownik na czerwono i poda komendę głosową ERROR, obróci silnik o 8 rotacji w przeciwnym kierunku.
Zamontuj na silniku chorągiewkę (dowolna konstrukcja) stwórz taki program, aby obracał się w 4 kierunkach i wyświetlał ich nazwy (można użyć kompasu do wyznaczenia północy).
Nadaj robotowi imię i stwórz program, w którym przedstawia się. Użyj wyświetlacza, podświetlenia, dźwięku oraz silnika.
Stwórz dowolny program wykorzystujący przynajmniej 4 bloczki z zielonej palety.
Zadanie 3 – Stwórz program, w którym:
Robot porusza się do przodu z wyznaczoną prędkością przez określony czas.
Robot porusza się po łuku.
Robot jedzie do przodu przez 3 sek, następnie zawraca i wraca do punktu wyjścia.
Robot wykonuję trasę w kształcie litery L.
Robot wykonuje kwadrat.
Robot wykonuje prostokąt
Robot wykonuje trasę w kształcie ósemki.
Robot wykonuje trasę wyznaczoną przez innego uczestnika zajęć, przy każdym skręcie wydając dźwięk.
Robot wykonuje jazdę po trójkącie.
Dowolny program, w którym robot będzie wykonywał taniec zwycięzcy. Wykorzystaj w nim przynajmniej dwa różne bloczki sterujące silnikiem i dwa bloczki z pomarańczowego menu.
Zadanie 4 (zespołowe) -Stwórzcie wspólnie takie programy do waszych robotów, aby odegrały scenę w akademii robotów.
Zbiórka i wystąpienie każdego z szeregu (każdy robot powinien wystąpić z miejsca przedstawić się i na nie wrócić -użyj podświetlenia/wyświetlacza/dźwięku).
Marsz w grupie (roboty pokonują określoną trasę jeden w szeregu).
Sztafeta robotów (pokonuj określoną trasę, dopiero w momencie, gdy poprzedni robot dotrze do punktu kontrolnego może ruszyć następny).
* Udokumentuj przemarsz swojego robo oddziału kręcąc krótki filmik.

DYSKUSJA: (do przeprowadzenia pomiędzy zadaniami)
Jak sprawić by robot jechał do tyłu?
Jaka jest różnica pomiędzy bloczkami Large Motor i Move Steering?
Kiedy używać sekund, rotacji, stopni?
Jaką możliwość daje użycie bloczka Move Tank, której nie ma w bloczku Move Steering?
Jak sprawić, aby robot poruszał się po łuku?
Jaka jest minimalna liczba bloczków potrzebna do stworzenia programu do jazdy po kwadracie?




Załącznik nr 2

Karta nauczyciela #2 – ROBOjazdy

Zadanie 1 – Wyznacz za pomocą dostępnych materiałów plac manewrowy do nauki jazdy  w takiej skali, aby twój robot mógł się swobodnie poruszać. Plac powinien mieć wymiary przynajmniej 2x2 metry, najlepiej, żeby przynajmniej jedna krawędź była przy ścianie. Plac manewrowy powinien być modyfikowany i przygotowywany przed każdym zadaniem. Powinny pojawić się na nim elementy umożliwiające wykonanie zadania.
Zadanie 2 - Stwórz program, w którym:
Robot jedzie tak długo, aż czujnik dotyku zostanie wciśnięty.
Robot startuje na wciśnięcie czujnika dotyku i wykonuje określoną trasę, po jej zakończeniu wydaje dźwięk oznajmiający wykonanie zadania.
Robot po wciśnięciu czujnika dotyku zmienia kierunek jazdy (z użyciem pętli).
Robot porusza się po Sali w sposób losowy wybierając prędkość, po każdym naciśnięciu czujnika dotyku losuje prędkość i kierunek jazdy ponownie (użyj random).
Zadanie 3 – Stwórz program, w którym (wykonaj zadanie kilkukrotnie wykorzystując inne czujniki):
Robot wykonuje jazdę po łuku.
Robot parkuje równolegle.
Robot parkuje prostopadle.
Zadanie 4 – Stwórz program, w którym:
Robot jedzie jeździ swobodnie po pomieszczeniu, gdy najedzie na linię zatrzymuje się i zawraca po łuku.
Robot jeździ wyznaczoną trasą trzymając się linii (czujnik koloru-dwa warianty).
Zadanie 5 (zespołowe)
Zbuduj plan miasta, po którym będą poruszały się roboty, symulując ruch uliczny.
Zaprogramujcie roboty tak, aby poruszały się po wyznaczonej trasie bezkolizyjnie (użyj czujnika odległości i dotyku).
* Udokumentuj przemarsz swojego robo oddziału kręcąc krótki filmik.

DYSKUSJA: (do przeprowadzenia pomiędzy zadaniami)
Jakie pozycje ma czujnik dotyku i czym się różni pressed od bumped?
Jak działa czujnik odległości?
Jak działa bloczek random i do czego można ją wykorzystać?
Jak w życiu codziennym można wykorzystać czujnik dotyku, odległości i koloru?
Jak działa czujnik koloru?
Który z czujników najlepiej nadaje się do wykonania poszczególnych manewrów z zadania 3?
Który ze sposobów poruszania się po linii jest lepszy?
Jakie czujniki najlepiej sprawdzały się w ruchu ulicznym?


Załącznik nr 3

Karta nauczyciela #3– ROBOgacja śmieci
Zadanie 1 – Wyznacz za pomocą dostępnych materiałów plac manewrowy do przenoszenia różnych przedmiotów. Plac powinien mieć wymiar około 2x2m., przy pomocy kolorowego bristolu wyznacz od 3 do 5 miejsc, gdzie będzie pobierany i ponownie składowany przedmiot.
Zadanie 2 - Stwórz program, w którym:
Robot podnosi określony przedmiot (zwróć uwagę na różnicę w obsłudze średniego silnika oraz ustawionych parametrach przy różnych ciężarach i gabarytach przedmiotu).
Robot przenosi określone ładunki w wyznaczone miejsca.
Zadanie 3 – Stwórz program, w którym:
Robot wykonuje różne zadania zależenie od koloru, który zobaczy (przynajmniej 3 bez/z użyciem switcha).
Robot wykonuje (4 różne) czynności zależnie od naciśniętego przycisku na sterowniku.
Robot przenosi przedmiot określonego koloru do wyznaczonej strefy (segregacja - ze zmiennymi).
Zadanie 4 (zespołowe)
Przenoście cuboidy w taki sposób, aby ustawić jeden na drugim.
Przenoście cuboidy tak, aby ustawić je w jednej linii.
Przenieście cuboidy, tak aby ustawić z nich wierzę o wysokości 2-3 kostek.
* Udokumentuj przemarsz swojego robo oddziału kręcąc krótki filmik.

DYSKUSJA: (do przeprowadzenia pomiędzy zadaniami)
Jaka jest różnica pomiędzy ustawieniami podnośnika dla małego i dużego obiektu?
Ile casów może mieć switch?
Od czego może zaczynać się program?
W jaki sposób czujnik koloru rozróżnia kolory?
Czy czujnik koloru naprawdę widzi kolory?
Jak wykorzystać zmienne w programie do segregacji?



Załącznik nr 4

Karta nauczyciela – Wielki turniej mini sumo.

Zadanie 1 – Wyznacz za pomocą dostępnych materiałów ring do walk sumo (okrąg o promieniu 75cm, ewentualnie kwadrat o boku 75cm,
Zadanie 2 - Stwórz program:
Podstawowy program do walki mini sumo (tak aby robot nie wyjechał z ringu)
Robot wykonuje punkt A i poszukuje też przeciwnika, a gdy go znajdzie przyśpiesza.
Zadanie 3 – Modyfikuj program, tak aby Twój robot wykorzystywał wszystkie moduły wspierające walkę (np. podnośnik).
Zadanie 4 TURNIEJ MINI SUMO.
* Udokumentuj przemarsz swojego robo oddziału kręcąc krótki filmik.

DYSKUSJA: (do przeprowadzenia pomiędzy zadaniami)
Jak porusza się robot sumo po ringu?
Jak powinien wyglądać idealny robot sumo?
Co powinien zawierać idealny robot sumo?
Od czego zależy wygrana w zawodach?
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