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EARLY Undervisningssekvens

Amne Robotens sinnen - programmering mBot
Larandemal:
Att eleverna:

Bekantar sig med mBot-kitet

Introduceras till kodning av block

Intruduceras till ultraljudssensorer och ljussensorer
Specifik kunskap om mBlock-programmeringsprogramvara

Fardigheter som elever utvecklar under scenariot
Den finlandska laroplanen

Programmering utgor en del av undervisningen i matematik och sléjd och utgor
samtidigt en del av helheten digital kompetens, som ar en av laroplanens sju
kompetenser. Se bifogad bild!
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Malgrupp elever i grundskolans mellersta klasser
Alder 11 il 13 &r

Antal elever Max 20

Varaktighet (uppskattad tid / antal lektioner) 3 x 1 tim
Forkunskap (nodvandigt material och resurser online):

En dator for varje grupp med applikationen mBlock installerad
MAKEBLOCK mBot Kit (Explorer-kit)

Arbetsytor (bord arrangerade som 0ar) eller fritt utrymme pa golvet
sjalvhaftande tejp

Introduktion till scenariot

Undervisningsscenariot innehaller en serie aktiviteter som gor det maijligt for elever att bli bekant med mBot-kit och grunderna i
programmering. Utifran en kollektiv reflektion dver vad en robot ar och vilka egenskaper en maskin ska ha for att definieras som en
"robot", i slutet kommer eleverna att forsta de grundldaggande principerna fér programmering. De kommer att kunna anvanda
mBlock-programvaran, sjalvstandigt programmera rérelserna i mBot i rymden och - med hjalp av av ljussensorn - vilken ar robotens
interaktion med miljon.

Risker och mojliga tillampningar:

Scenariot kan anvdndas som utgangspunkt/ introduktion fér en bredare aktivitet i amnet som ska genomforas i klassrummet.



Innan programmet borjar:

Ladda datorerna
Ladda ner och installera mBlock-applikationen
Dela upp eleverna i grupper (3/4 elever per grupp)

genomford av eleverna enligt instruktionerna i paketet).
e Arrangera utrymmet

Huvuddelen av scenariot (antal lektioner: 3)
LEKTION ETT

Introduktion till vad en robot ar och vilka vasentliga egenskaper som
ar for att det ska definieras som olika fran andra maskiner.

Bluetooth

En robot ar en programmerbar maskin, utrustad med sensorer och
motorer

Introduktion till mBot-satsen och observation med eleverna om hur
den bestar, hur manga motorer och sensorer som redan dr monterade

Sétt ihop roboten (nar den val ar monterad behdver den inte demonteras, det ar mojligt att fa monteringsoperationen
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baskit och vad de anvands for.

mBlock-programvaran och blocken som behdvs for roboten for att
gora sina forsta rorelser presenteras. Lararen visar eleverna hur de
ska ansluta roboten och sedan bjuda in dem att experimentera med
denna grundlaggande rorelse. Eleverna kommer att lara sig att
ansluta roboten.




Libreria Dispositivi
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Codey Neuron mBot mBot Ranger Arduino Mega2560

Swiluppator: mBlock Sviluppaton: mBlock Swiluppator: mBlock Suiluppatorn: mBlock Sviluppaton: Ablock
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Arduino Uno microbit Bluetooth controller MotionBlock HaloCode
Swiluppatori: Ablock Sviluppatori: mBlock Sviluppatori: mBlock Swiluppatori: mBlock Sviluppatori: mBlock
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Diventa uno sviluppatore di mBlock per sbloccare pit potenziale. | Annuiia




Ta bort alla andra enheter och stélla in laget pa " Live "
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Connect your device

How to use device?

& Connect

Programmera grundrorelsen:
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Connect your device

How to use device?

Mode Switch (2

EL move forward at power @ % for

Emotion

. B move backward at power @ % fo
&- tum left at power @ % for o :

Lighting &% tum right at power l@ % for

&L keep straight forward at power 4

&= keep straight backward at power ]

. &= tumn left ) m degrees until do

&% tumright C m degrees until da

&= move forward » atpower@

Events &= left wheel tums at power @ % al

afii
1+
g
G-
5
&

Control

extension

Uppdrag:” hur far vi var robot att vrida? ”

Losning:

&. move forward at power @ % for ° 56Cs

Blocks

Python




. E. move forward at power @ % for Blocks Python
Emaotion
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&L tum left at power @ % for “ :

£ tum rigl‘natpomr@ % for g

{ )

[F]
j.
=
=

[t

cmm QQ e

Speaker &= keep straight forward at power

h mowve forward at power @ % for e Secs
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= tum rightatpower@ % for o secs
E. move forward at power @ % for o SECs
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Upload Live

Markera med ett band ett specifikt omrade pa golvet eller bordet som ska anvandas som ett" parkeringsomrade "for roboten och
bjud in studenter att gora ett program t hatt gor att roboten perfekt kan vanda tillbaka till parkeringsomradet.



LEKTION TVA

Introduktion av ultraljudssensorn och djupgaende undersokning av dess funktion med
hanvisning till fladdermusssonar.

Steg 1: Barn uppmanas att programmera mBot sa att det stannar nar det stoter pa ett
hinder- i &6 ultrasonic sensor port3 v distance(cn) < m then

move forward v at power o %

move forward v  at power @ %

Steg 2: Barn uppmuntras att programmera mBot sa att nar det
stoter pa ett hinder stoppar det, sdkerhetskopierar, bojer sig och
startar sedan igen.

if & ultrasonic sensor port3 v distancefem) < m then
&% move forward * at power o %
<=t move backward at power @ % for 0 secs

&% tumn right at power @ % for @ 5ecs
alse

&% move forward » at power @ %




LEKTION TRE
Introduktion av mBot-monterad ljussensor och integration av dess funktioner i befintlig programmering.

Steg 1: Lararen inbjuder barn att bygga om ett program som gor det majligt for roboten att undvika hinder och foreslar att roboten
endast ror sig och exklusivt nar omgivande ljus faller under ett
visst varde.

a2 light sensor on-board » light intensity < @ then

&t move forward ¥ at power a %
alse
if

& ultrasonic sensor port3 v distance(fem) < m then

«&¢ tumn right at power E % for @ secs
alse
e move forward v at power @ %




e | fordjupad studie av maskinen och uppfattning om vad en robot ar
e att forsta vad en sensor ar i forhallande till sina forbindelser med organ sinnena och den naturliga varlden
e Block-programmeringskunskaper



