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Présentation de la séquence

Dans cette séquence, les éléves vont mettre en évidence dans un premier temps l'intérét de rendre autonome un
robot (sécurité, gain en productivité ou amélioration du confort) puis dans un deuxieme temps ils vont montrer que
le robot a besoin d'intéragir avec son environnement. Les éléves vont pouvoir travailler sur le logiciel mblock et

utiliser les différents capteurs du robot Mbot

Situation déclenchante possible

Vidéo montrant un robot percutant des obstacles (analogie avec un humain mal voyant) puis des vidéos de différents robots
dans les domaines de l'industrie, 'armée et de la vie vie quotidienne

Eléments pour la synthése de la séquence (objectifs )

Pour évoluer dans son environnement, le robot doit acquérir des informations grace a des capteurs.

Piste d'évaluation

Algorithme et/ou logigramme puis programme du robot mbot lors des activités en groupe + évaluation sommative en ligne

Positionnement dans le cycle 4

premiére année

Vialtriser 1es tonctions de pase du logiciel IVIDIOCK et connailtre certains

Liens possibles avec les EPI ou les
parcours (Avenir, Citoyen, PEAC)

AP : autonomie / s'intégrer dans un pojet collectif
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