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SZERZB

CELCSOPORT (KOROSZTALY)

TEMA

FEJLESZTES FOKUSZA

TANTARGY! KAPCSOLODASOK

ROVID LEIRAS

Santané Horvath Katalin

7-8. évfolyam (12-14 éves tanuldk)

Robotment6 kiildetés 2050- Autondém mentOrobot tervezése ¢és
programozésa

Nagy erejii foldrengés razta meg a varost, és a mentdalakulatok nem
tudnak mindenhova bejutni, igy a Lego Spike robotokat hivjak segitségiil.

A tanuldk egy robotika fejlesztOcsapat tagjai lesznek.
Harom kiildetésiik lesz:

1. foglalkozas — a robot megtervezése
2. foglalkozas — a robot felprogramozasa
3. foglalkozas - a mentdakcio végrehajtasa

A tanuldk egyiittmiikodve terveznek és programoznak egy autondém
mentdrobotot, amely egy akadalypalyan képes sériiltek felkutatisara és
egy mentési feladat végrehajtasara.

A foglalkozasok soran kiemelten fejlddnek:

digitalis kompetencia, kreativitas, kritikai gondolkodas, kommunikacio,
egylittmiikodés, onreflexid és kitartas

digitalis kultura, technika és tervezés, matematika, természettudomany,
fizika

Id6tartam: 3x45 perc

A foglalkozasok soran a tanuldk egy olyan robotot terveznek és
programoznak, amely képes egy szimulalt katasztrofahelyzetben 6nalldan
végrehajtani egy mentési feladatot. A tanulok megismerik az autonom
robotok miikddésének alapelveit, a szenzorok szerepét, valamint egyszerii
algoritmusok készitését. Csoportmunkaban megtervezik sajat robotjuk
mikodését, elkészitik a programot, majd tesztelik és tovabbfejlesztik azt.

A foglalkozasok zarasakor a csoportok bemutatjak robotjuk miikodését,
értékelik sajat €s masok munkajat.

/Megjegyzés: Ahhoz, hogy ez a foglalkozassorozat eredményes
megvalodsitasanak feltétele, hogy a tanulok mar rendelkezzenek alapvetd
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tapasztalatokkal a LEGO Spike készlet hasznalataban. Javaslatom, hogy a
feladat el6tt ismerkedjenek meg a készlet fobb elemeivel, az alapvetd
épitési technikakkal, a motorok és szenzorok mikodésével, valamint a
blokkprogramozas alapjaival. Figyeljiink arra, hogy itt mar nem a robotika
alapjainak az elsajatitasa a feladat!

Eldkészito feladat lehet pl.: parkold soromp6 automatikus nyitasa €s zarasa
tavolsagérzékeldvel, automata ajtd mikddtetése, vonalkdvetd robot
készitése, akadaly érzékelése és megallas, kiillonbozoé szenzorok (szin-,
tavolsag-, er6érzékeld) kiprobalasa rovid programokkal. Az el6készitd
feladatok célja, hogy a tanulok rutint szerezzenek az épitésben, a
hibakeresésben és az alapvetd programozasi elemek hasznalataban.

Az elbzetes tapasztalat lehetové teszi, hogy a feladat soran a hangsuly az
algoritmikus gondolkodasra, a mérndki tervezési folyamatra ¢és a
mentOrobot fejlesztésére keriiljon, ne pedig az eszkozhasznalat
elsajatitasara. /

Infrastruktura: tanterem, internetkapcsolat, okos tv, laptop csoportonként
Robotika eszkozok: LEGO Spike, mBot (alternativ lehetdség)

Palyaelemek: akadalyok (konyvek, dobozok, bojak), célallomas, sériiltet
jelképezo figura, elsésegélycsomagot jelképezo kocka

Egyéb: filctollak, rajzlap
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1.Foglalkozas (45 perc)

Feladat elinditasa (10 perc):
Roviden ismertetjiik a feladat torténetét:

,2050-et irunk. Egy nagy erejii foldrengés rdazta meg a varost. A
mentéalakulatok nem tudnak minden osszeomlott épiilethez eljutni, ezért
a LEGO Spike robotokat hivjak segitségiil. Ti vagytok a fejlesztécspat,
amelynek olyan robotot kell készitenie, amely képes biztonsagosan eljutni
egy sériilthoz.”

Majd rovid vided(k) megtekintése a kutatdo-mentd robotokrol (pl.
foldrengés vagy arviz utani mentések).

Segitd kérdések:

- Hol talalkozhatunk mentérobotokkal?

- Milyen feladatokat végezhetnek?

- Miért fontosak?

- Miért lehet hasznos veszélyes helyzetekben?
- Mit nem tud(nak) helyettesiteni?

Tanuloi tevékenység:

- megfigyelik a videot

- Otleteket gytijtenek

- valaszolnak a kérdésekre

- megfogalmazzak sajat elképzeléseiket

Probléma megfogalmazasa (10 perc):

A feladat kihivasdnak ismertetése: olyan robot elkészitése, amely képes

egy
elsdsegélycsomagot.

akadalypalyan eljutni a sériilthoz ¢és célba juttatni az

A pedagogus bemutatja a palyat, illetve ismerteti a robot feladatat:

v elindul

kikeriili az akadalyokat
megérkezik a sériilthoz
eljuttatja az els6segélycsomagot

AR

megall a célteriileten

oldal 3 /24

Frontalis munka,
motivacid

Figyeljiink arra, hogy
minden tanul6
bekapcsolodjon a
beszélgetésbe!

A vided (k) megtekintése

utan iranyitott
beszélgetést  vezet a
pedagbgus.

Ha esetlegesen a tanulok
kevés oOtletet mondanak,
tovabbi kérdésekkel
segitsiik dket!

Feladat ismertetésénél
figyeljiink arra, hogy
minden csoport pontosan
értse a kiildetést.

A feladat ismertetése
kozben arra is figyeljiink,
hogy ne kezdjék még el a
programozast!
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Tervezés (20 perc):
3-4 f6s csoportok kialakitasa.
A pedagogus kiosztja a Robottervez6 munkafiizetet.
A tanulok kitoltik:

- csapat neve
- robot neve
- szerepkdrok

Majd rajzoljék le a robotot, valasszak ki az érzé¢keldket, tervezzék meg az
algoritmust.

Osszegzés (5 perc):

A csoportok roviden ismertetik terveiket.
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Kooperativ munka

A pedagogus kozben
korbejar.

Segito kérdéseket tesz fel:

- Mi torténik, ha
akadalyt érzékel?

- Hogyan talélja
meg a sériiltet?

- Mitcsinal a
célban?

Ne adjuk meg a
megoldast!

Reflexid

A pedagdgus hallgatja a
csoportok beszamoldjat,
szikség esetén
kérdésekkel segiti a
tanulokat.
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2.Foglalkozas (45 perc)
Rahangolodas (5 perc):

Az el6z0 ora terveinek attekintése.

Robot épitése és programozasa (30 perc):

A csoportok elkészitik a robotot és blokkprogramozassal megirjak a
mikodéséhez sziikséges algoritmust.

Projektmunka- robot épitése

A pedagogus:

-kiosztja a LEGO Spike készleteket
- alkatrészek kozos ellendrzése
-bemutatja a Hub csatlakoztatasat
A gyerekek:

- felépitik a robotot

- bekapcsoljak

- elkészitik a programot
- csatlakoztatjak

- tesztelik

Tesztelés (10 perc):

A robot kiprébalasa a palyan. A hibak azonositésa, javitasa.

A pedagodgus eldkésziti az akadalypalyat, €s ismerteti a tesztelés menetét.

Elmondja, hogy a mémdki tervezési folyamat természetes része a hibak
felismerése €s javitasa. Kiemeli, hogy a cél nem a hibatlan els6
probalkozas, hanem a folyamatos fejlesztés.

Osztonzi a csoportokat, hogy minden proba utdn beszéljék meg
tapasztalatainkat, és jegyezzék fel azokat a Robottervezd munkafiizetbe.

A pedagogus korbejar, kérdésekkel segiti a gondolkodast, de nem ad
kész megoldasokat.

Segitd kérdések pl.:

- A robot pontosan azt tette, amit szerettetek volna?
- Hol tért el a tervezett utvonaltol?

- Melyik érzékeld adott informaciot?

- Milyen programrészletet kell modositani?

oldal 5/24

Frontalis munka

A leggyakoribb probléma,
ami esetleg eléfordulhat

pl.:

- rossz portba
dugjak a motort

- rossz irdnyba
forog

- rossz érzékelot
valasztanak

A pedagogus ne javitsa ki
a hibat/hibakat a tanulok
helyett, hanem
kérdésekkel segitse Oket a
megoldas megtalalasaban.

Erdemes felhivni a
figyelmiiket arra, hogy a
mérndki munka
természetes része a
tobbszori tesztelés és
fejlesztés.

Figyeljiink arra, hogy
minden csoport elegendd
1d6t kapjon legalabb két
tesztelésre.

Ha a robot nem miikodik
megfeleléen, 6sztondzzik
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- Hogyan lehetne pontosabbé tenni a robot mozgasat?

Tanuloi tevékenység:

A csoportok egymas utan végrehajtjak az elso teszteket.
A teszt soran megfigyelik:

- megfeleld iranyba indul-e a robot

- felismeri-e az akadalyt

- megfeleld id6ben fordul-e

- eljut-e a sériilthoz

- sikeresen teljesiti-e a teljes kiildetést?

A préba utan kozosen elemzik a robot miikodését, megbeszélik a
tapasztalatokat, majd sziikség esetén modositjdk a blokkprogramot vagy
a robot szerkezetét. A javitas utan ijabb tesztfutamot hajtanak végre.

A tanuldk a munkafiizetbe a fejlesztési részhez feljegyzik, hogy pl.:

- milyen hibat tapasztaltak?
- mi okozhatta a hibat?

- milyen valtozast végeztek?
- sikeres volt-e a javitas?
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a tanuldkat arra, hogy
eldszor a programot, majd
a mechanikai felépitést
vizsgaljak meg!

A csoportok réviden
osszak meg egymassal a
sikeres megoldasaikat és a
felmeriilt nehézségeket,
mert a kdzos
tapasztalatcsere segiti a
tanulast.

Fontos a:

Htervezés — tesztelés —
modositas — Ujra
tesztelés”

A didkoknak pedig
ugyanezt bemutatni:

»tervezés — programozas
—tesztelés —hibakeresés
—javitas —Ujra tesztelés
—bemutatas”
folyamatabraval.
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3.Foglalkozas (45 perc)

Rahangolédas (5 perc):

A pedagogus roviden felidézi a feladat céljat és a kiildetés szabalyait.
A csoportok ellenérzik a robotok miikddését, elokészitik a palyara
helyezését, valamint attekintik az el6z6 o6ran végrehajtott modositasokat.

Kiildetés végrehajtasa (20 perc):

A csoportok 3-4 percben bemutatjak a robotjaikat (robot felépitése,

alkalmazott érzékel6k, program miikddésének logikaja, milyen

problémakkal talalkoztak a fejlesztés soran és hogyan oldottdk meg
azokat).

A tobbi csoport kérdéseket tehet fel, illetve megoszthatjak sajat

tapasztalataikat.

Ertékelés (15 perc): Kozos értékelés, a projekt tapasztalatainak

megbeszélése.

A tanulok érétkelése a kovetkezd szempontok alapjan torténhet:

robot mikodoképessége
algoritmus helyes felépitése
problémamegold6 gondolkodas
kreativ megoldasok alkalmazasa
egylittmiikodés a csoportban
projekt bemutatasdnak mindsége
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Frontalis munka
Ellendrizziik, hogy
minden robot megfelelden
csatlakozik a LEGO Spike
alkalmazashoz, és a
program a megfeleld
verzidban van elmentve.

Ugyeljiink arra, hogy
minden csoport
ugyanarrodl a kiindulasi
pontrdl induljon, és az
akadalypalya a ,,futamok”
kozt ne valtozzon!
Amennyiben technikai
hiba 1ép fel (pl. Bluetooth
kapcsolat megszakadasa)
biztositsunk egy
ujrainditasi lehetéséget.
A pedagogus 0sztondzze a
tanulokat szakmai
indokléasra is pl.: ,,Miért
ezt az érzékel6t
valasztottatok?; Miért ezt
a fordulasi szoget
hasznaltatok?”

Ne csak a sikeres
mikddést értékeljiik,
hanem magat a fejlesztést
is!

Formativ értékelés

Erdemes hangsulyozni a
fejlesztési ciklusok
fontossagat!

A cél els6sorban nem a
hibatlanul mikddé robot
elkészitése, hanem a



- Onértékelés.

A pedagogus formativ visszajelzést ad, kiemeli a kreativ megoldasokat és

az egylittmiikddés erdsségeit.

Kozdsen megbeszélik, hogyan lehetne a robotokat tovabbfejleszteni egy

valos kutatd-ment6 feladatra.

High-Tech SULI Program
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problémak felismerése,

elemzése ¢€s javitasa.

A foglalkozés végén a

pedagdgus a kovetkezd

kérdésekkel segitheti az

Osszegzést:

Fontos!

v

v

Mi volt a
legnagyobb
kihivas a robot
megtervezeése
soran?

Melyik
programrész
miikodott a
legjobban?
Milyen
hibat/hibakat
sikertilt kozdsen
kijavitani?
Hogyan segitette a
csapatmunka a
feladat
megoldasat?
Hogyan
alkalmazhato a
tanultak egy
valédi kutato-
mento6 robotok
fejlesztésében?

minden csoport
kapjon elegendd
id6t a bemutatasra
batoritsuk a
tanuldkat arra,
hogy ne csak a
sikereikrdl, hanem
a hibaikrol és
azok javitasarol is
beszéljenek!
Helyezziink
hangstlyt a
kreativitasra, az
egylittmiikodésre
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¢s a fejlesztési
folyamat
dokumentalasara,
és ne csak a
kizaroélag a robot
hibatlan
miikodésére!
Esetleg egy ,,Mérnoki Dij”
szavazas.
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MELLEKLETEK:
El6készits feladat lehet pl.:

s LEGO Education SPIKE - 3.6.1 - u]
File Help

@ Project 1 X

Motors

MOTORS
Aw mn (“v lur rofatior Connect

MOVEMENT @ Aw qo shorestpath » toposifig

. @ Aw statmoor (¥
LIGHT
. @ A » stop motor

SOUND

od s {hey=k) in between o me ?

chiange | heljzkie mo

@ Av setspeedio @ %

EVENTS

wite etk
@ A~ posiion

| E
CONTROL ® A~ speed

o Movement

SENSORS

.
ot =

: SPIKE™ Prime [ Y
[ 1 @ @ ¢ i

Inspiralé videdk:
https://www.youtube.com/watch?v=_Ux-N-NK2GM

https://www.youtube.com/watch?v=-el QhJ1EhQ

https://www.youtube.com/watch?v=zFUHi3 oiXk

https://www.youtube.com/watch?v=fn3KWM1kuAw

https://www.youtube.com/watch?v=61fNKO7TcFE
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ROBOTMENTO 2050 3T

LEGO® SPIKE Prime — robottervezé munkalap

Csapat neve: Datum:

Csapattagok:

A feladat: Olyan ment8robot megtervezése, amely elindul a bazisrdl, kikeruli az akadalyokat,
eljut a sérilthoz, célba juttatja az els6segélycsomagot, majd megall a kijelolt tertileten.

1. Csapatmunka és feladatmegosztas

Szerepkor Tanulé neve Feladata a csapatban

Epitd

Programozé

Teszteld

Dokumentald /
bemutatd

2. Arobot alapotlete

Robot neve:
A robot legfontosabb feladata:

Mi teszi kiilonlegessé a megoldasunkat?

3. Milyen elemeket hasznalunk?

0 Nagy motor [0 Kbzepes motor [ Tavolsagérzékeld [0 Szinérzékeld

1 Er6érzékeld O Hub és fényjelzés [0 Szallitokar / tartd ] Egyéb:

4. Arobot vazlatrajza

Rajzold le feltilnézetbbl vagy oldalnézetbdl! Jelold a motorokat, érzékelSket €s az
els6segélycsomag helyét.
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ROBOTMENTO® 2050 - PROGRAM- ES TESZTTERV

5. Arobot mikodésének lépései

1

2

6. Programterv

Jelold, melyik programozasi elemet hasznaljatok: [inditas [0 motorvezérlés [dvarakozas [
ismétlés [feltétel [Jérzékeld [ hang/fény

Ide rajzolhatjatok a SPIKE blokkprogramot vagy beragaszthatjatok a képerny6éképét.

7. Tesztelési és fejlesztési naplo

Proba Mit vartunk? Mi tortént? Mit médositunk? Eredmény

1 (I sikeres
O javitandé

2 O sikeres
javitandd

3 O sikeres
O javitanddé

4 [Isikeres
[Jjavitando

8. A kiildetés elotti ellendrzo lista

[0 A robot stabil, az alkatrészek megfeleléen rogzitve vannak.
[0 A motorok és érzékel6k a megfeleld porthoz csatlakoznak.
[0 A program a megfelelé Hubra van letoltve.

O Arobot a START mez6r6lindul.

[0 Az els6segélycsomag biztonsagosan rogzitve van.

[0 A csapat minden tagja ismeri a bemutatdban vallalt feladatat.
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Robotépitési utmutato
Robotmentd 2050 — LEGO® SPIKE Prime
Tanuléi segédlet

1. Kiildetés
Epitsetek egy autondm ment&robotot, amely képes biztonsagosan végighaladni az akadalypélyan,
felismerni az akadalyokat és eljuttatni az els6segélycsomagot a sérilthoz.

2. Sziikséges alkatrészek
0 LEGO SPIKE Prime Hub

o 2 db nagy motor

O Tavolsagérzékel6

o SzinérzékelG (opcionalis)

0 Kerekek

O Tartégerendak

0 Csatlakozo elemek

0 ElsGsegélycsomag-tartd

3. Epitési lépések
. Készits stabil alvazat.
. Rogzitsd a két meghajtdé motort.
. Szereld fel a kerekeket.

1

2

3

4. Helyezd kozépre a Hub egységet.

5. El6l rogzitsd a tavolsagérzékel6t.

6. Készits tartét az elsésegélycsomagnak.
7

. Ellendrizd, hogy minden elem stabilan rogzitett.

4. Csatlakoztatas

Ajanlott portkiosztas:

A port — bal motor

B port —jobb motor

C port — szinérzékel6 (ha haszndljatok)
D port — tavolsagérzékels

A program inditasa el6tt ellendrizzétek a portokat!

5. Elsé teszt

0 A robot egyenesen halad.

o Mindkét motor mikodik.

0O Az érzékel6 észleli az akadalyt.

0 A robot megall vagy kikerli az akadalyt.

O A robot biztonsdgosan szallitja a csomagot.
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6. Gyakori hibak és megoldasok

* A robot félrehuz - ellenGrizd a motorokat és a kerekeket.

* Nem érzékeli az akadalyt = ellen6rizd a szenzor portjat.

* Nem indul = Bluetooth kapcsolat vagy program ellenGrzése.
* Felborul - szélesebb alvaz készitése.

7. Mérnoki tanacsok

v Egyszer(i szerkezetet épitsetek.

v Az érzékel6t elSre helyezzétek.

v A Hub legyen kézépen az egyensuly miatt.
v Minden médositas utan teszteljetek.

v A fejlesztési napldba irjatok le a valtoztatasokat.

Vazlat (példa)
[Tavolsagérzékeld)
|

[ 1
Kerék | HUB | Kerék

Motor | | Motor
L |

Elsésegélycsomag-tarto
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ROBOTMENTO 2050

AKADALYPALYA - A MENTOKULDETES HELYSZINE

PALYATERKEP (FELULNEZET)

KULDETES:

A robotodnak 6nélléan el kell
indulnia a bazisrol, ki kell keriilnie
az akadalyokat, meg kell taldinia a |
sériiltet, fel kell vennie az els6segély-
csomagot, majd el kell juttatnia azt
a célallomasra. ‘

L 8+E2 RY 1 |

v

JELMAGYARAZAT

START ZONA (BAZIS)

AKADALY (KEROLENDG)

sZUK ATJIARO / ALAGUT

HID / ATJARO

SEROULT (CELPONT)
ELSOSEGELYCSOMAG (FELVETELI PONT)
CELALLOMAS (LEADASI PONT)

AJANLOTT UTVONAL (példa)

PALYA |

NFORMACIOK

« Palyaméret: 120 cm x 90 cm (12 oszlop x 5 sor)
» Egy mezé mérete: 10 cm x 10 cm

nem

Y
* A pélya elemei LEGO, dobozok, kényvek, mianyag

CELALLOMAS « Arob

lyok, hidak meg.

PALYAELEMEK PELDAI

& i =

AKADALY (KONYY SZOK ATIARG HiD
ncnant ey 1 con)
1A
{04 \
;L'
SERULT FIGURA ELSOSEGELYCSOMAG CELALLOMAS

& TIPP: Arobotod tervezésekor gondold t, hogy melyik utvonal a legrvidebb és legbiztonsagosabb!

TERVEZD MEG! EP{TSD MEG! PROGRAMOZD BE! MENTS A ROBOTTAL!

k teljesen 6m médon kell vég)

a killdetést, emberi beavatkozas nélkil. L2

AKADALYPALYA EPITESI TIPP

' Ugyelj arra, hogy az akadalyok stabilak legyenek!
A robot ne tudja elmozditani Sket.

' A szik atjars szélessége: kb. 15-20 cm.
A hid szélessége: legalbb 15 cm.

W A sérillt és az elsésegélycsomag helye
jél lathatd legyen, de ne legyen kénnyen elérhetd!

' A céldllomas terilete: legalabb 20 cm x 20 cm.

@
T
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ROBOTMENTO 2050

LEGO® SPIKE Prime blokkprogram-mintak

Tanari és tanuldi segédlet az autoném mentérobot programozasahoz

Hasznalat: A mintak kiindulépontok. A motorportokat, sebességet, tavolsagot és fordulasi
értékeket minden csoport a sajat robotjahoz igazitsa.

Jelmagyarazat
Eseményblokk - a program inditasa

Mozgasblokk — motorok vezérlése

Vezérlés - varakozas, ismétlés, feltétel

Erzékeléfeltétel

Fény- vagy hangjelzés
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1. minta — El6rehaladas és megallas
Cél: arobotinduljon el, haladjon el6re meghatarozott tavolsagot, majd alljon meg.

amikor a program elindul

v

mozgasmotorok beallitasa: A+B

v

haladj elére 40 cm-t, 40% sebességgel
N
allitsd le a mozgast

Mire j6?: Az alapmozgas ellendrzésére és a motorirdnyok beallitasara.

Figyelem: Ha a robot hatrafelé indul vagy korbe fordul, ellendrizd a motorok forgasiranyat és a

portkiosztast.
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2. minta — Megallas akadaly elott
Cél: arobot haladjon elére, és a tavolsagérzékeld jelzésére alljon meg az akadaly elbtt.

amikor a program elindul

v

inditsd el a mozgast elére, 35% sebességgel

varj addig, amig a tavolsag<15cm

N
N

allitsd le a mozgast
NS

jatssz le egy rovid hangjelzést

Beallitas: A 15 cm-es kiuszobérték kiindulasi érték. A robot sebességéhez és a szenzor
helyzetéhez igazithaté.

Gyakori hiba: A szenzor tul magasra vagy ferdén néz, ezért nem érzékeli az akadalyt.
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3. minta — Egyszer( akadalykikeriilés
Cél: arobot érzékelje az akadalyt, alljon meg, forduljon el, majd haladjon tovabb.

amikor a program elindul

v

inditsd el a mozgast elére, 35% sebességgel

v

varj addig, amig a tavolsag<15cm

allitsd le a mozgast

haladj hatra 8 cm-t

fordulj jobbra kb. 90°-ot

haladj elére 35 cm-t

Tesztelési tipp: El6sz0r kis sebességgel probaljatok ki. Ha a fordulas nem pontos, médositsatok a
fordulasi szoget vagy a motorfordulat értékét.

Tovabbfejlesztés: A program ismétlésblokkba tehetd, igy a robot tobb akadalyt is képes lehet
kikerulni.
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4. minta — Célteriilet felismerése szinérzékelovel
Cél: arobot haladjon elére, majd a kijelolt szin(i célterilet érzékelésekor alljon meg.

amikor a program elindul

v

inditsd el a mozgast elére, 30% sebességgel

v

varj addig, amig a szinérzékeld pirosat érzékel

\

allitsd le a mozgast

v

a Hub matrixan jelenjen meg egy pipa

El6készités: A célterliletet jol elkiilonuld szinl kartonbdl vagy ragasztdszalaghdl készitsétek el.

Figyelem: A megvilagitas befolyasolhatja a szinérzékelést. Teszteljétek a teremben hasznalt
fényviszonyok kozott.

oldal 20/ 24



High-Tech SULI Program

- minta oératerv -
5. minta — Teljes mentdkiildetés
Cél: arobotinduljon el, kertlje ki az els6 akadalyt, jusson el a sérulthoz, majd alljon meg a
célterlleten.
amikor a program elindul
haladj elére
ha a tavolsag <15 cm > allj meg

tolass 8 cm-t, majd fordulj jobbra

haladj tovabb a sériilt iranyaba

ha a cél szinét érzékeled > allj meg

hangjelzés + pipa a Hub kijelz6jén

Oktatoi megjegyzés: Ezt a mintat ne kész megoldasként adjuk oda. Hasznaljuk szemléltetésre,
majd kérjlik a csoportokat, hogy sajat Utvonalukhoz alakitsak.

Differencialas: Kezd6k szekvencialis programot készithetnek. Haladok hasznalhatnak ismétlést,
elagazast, valtozot vagy tobb érzékeldt.
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6. Programtervezd lap
A csoportok ide rajzolhatjak vagy leirhatjak sajat blokkprogramjuk sorrendjét.

1

N
2

N
3

N
4

N
5

N
6

Tesztelési jegyzet
Préba Mit tapasztaltunk? Mit médositunk?
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Connect

stopallsatnds

SO N ORI <

oldal 24/ 24




