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قالب   در  خلاقیت  پرورش  و  فناوری  نوین  مفاهیم  آموزش  هدف  با  درس  طرح  پیشاین  آموزشی  است  بات دوره  گردیده   .تدوین 

های آموزشی منظم و کاربردی، بستری مناسب برای شکوفایی استعدادها  همواره در تلاش است با ارائه برنامه   پیشرو خلاقیت آزاد مهر ویرامؤسسه  

 .اورانه فراهم سازدهای فنو ارتقای مهارت 

 معرفی دروه خلاصه 

نویسی پیش بوت )بلاکی(برنامه  عنوان طرح درس 

 برنامه ریزی  پیشرو خلاقیت آزاد مهر ویرا 

ساعت(  ۱.۵جلسه ×    ۳۰ساعت ) ۳۰  مدت دوره  

سال   7تا   ۱4 ی گروه سن   

آموزش اصول مکانیک و   - الکترونیکآشنایی با مفاهیم پایه   - نویسی بلاکیآموزش مبانی برنامه -

تقویت خلاقیت، تفکر منطقی و حل مسئله  - ها در رباتیکسازه  
دوره  اهداف   

ارائه یک پروژه   -هانویسی، الکترونیک، مکانیک و سازه: برنامهزمینه هایای در  های پایهآموزش -

جلسه   ۵عملی بعد از هر    
دوره  ساختار  

 - تجربه عملی و کاربردی مفاهیم آموزشی   -آموزیهای دانشیادگیری طراحی و کنترل ربات -

های حل مسئله و خلاقیتتقویت مهارت  
دوره  ی ایمزا  

 

باتطرح درس دوره آموزشی پیش  

)شرکت دارای گواهی مؤسسه پیشرو خلاقیت آزاد مهر ویرا

 خلاق معاونت علمی ریاست جمهوری(
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 :PishBot ایجلسه  ۳۰بندی محتوای دوره بودجه        

 ۳۰٪ → (Block Coding) نویسی بلاکیبرنامه  .1

o  هاها، رویدادها و کنترل ربات ها، حلقهشامل مفاهیم پایه متغیر، شرط. 

 ۱۵٪ → (Robotic Structures) ها و طراحی مکانیکی سازه  .2

o  خلاقیت در طراحیهای ساده رباتی، اتصال قطعات و  آشنایی با ساخت سازه. 

 ٪۲۰ →  )علوم، فناوری، مهندسی، ریاضی( و حل مسئله STEM هایمهارت  .3

o  محور، خلاقیت و نوآوریتقویت تفکر محاسباتی، کار تیمی، پروژه. 

 ۲۰٪ → (Electronics) الکترونیک پایه .4

o   ،مدات هوشمند. راه اندازی حسگر ها و  ،  مفاهیم الکتریسیته،اشنایی با قطعات الکترونیکیمدارهای ساده 

 ۱۵٪ → (IoT) اینترنت اشیا .5

o  کشاورزی هوشمند. های هوشمند مثل خانه هوشمند و  سیم، پروژه ها، ارتباط بیاتصال ماژول 
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 Vira Blocky و Vira Uno بردهای  با آشنایی  –طرح درس جلسه اول       

 

 :اهداف جلسه       

 Vira Blockyو   Vira Unoآشنایی مقدماتی با بردهای   .1

 شناخت قطعات الکترونیکی اصلی روی بردها  .2

 ها، باتری( یادگیری نکات ایمنی )پولاریته، سوکت .3

 با گوشی اندروید   کردن بلوتوث  Pairآموزش   .4

 زن(نوشتن و اجرای اولین برنامه تست )چراغ چشمک  .5

 

 بخش اول: معرفی بردها  ��

 Vira Uno برد    

 .تر برای آموزش رباتیکساده مشابه آردوینو طراحی شده ولی   •

 .اندها روی آن مشخص شده ورودی/خروجی  •

 .های دیجیتال، آنالوگ، پورت سنسور و پورت موتوردارای پین  •

 .کند )نیاز به نظارت هنگام شارژ(ولت کار می   ۶با باتری   •

 Vira Blocky برد    

 (شده در کلاسارجاع به تصویر ارائه )

 :ال های آماده برای اتصدارای پورت  •

o ها(تکرار آن +    ۲و    ۱ها )چراغ  چراغ 

o حسگر نور، کلید (KEY) 

o حسگر فاصله و IR 

o   موتور سروو ۴و    ۳موتور راست، چپ، موتور ، 

 .ماژول بلوتوث روی برد تعبیه شده است •

 .اتصالو یکی برای    وضعیتروی برد داریم: یکی برای   LED دو •
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 بخش دوم: معرفی قطعات الکترونیکی  ��

• LED ( هاچراغ):  دار هستند )پایه مثبت و منفی(جهت. 

 .حتماً پولاریته را رعایت کنید :و سروو DC موتورهای •

 .روی سوکت مشخص شده )ورودی مثبت/منفی و سیگنال( :(، فاصله، نورIR) سنسورها •

 .زیر نظر باشد  شارژ  زمان  در  باید  →بدون کنترل شارژ است   :ولت ۶باتری  •

 

 ایمنی بخش سوم: نکات   ��

 .دقت کنید - و +ها، به جهت  همیشه هنگام اتصال قطعات به سوکت •

 .هرگز باتری را بیش از حد شارژ نکنید )باتری گرم شد = خطرناک( •

 .ها را بررسی کنیدهنگام کار با موتور یا سنسور، اتصال درست سیم •

 

 کردن بلوتوث  Pair :بخش چهارم ��

 .(ViraXXXX) بردها یک ماژول بلوتوث دارند  •

 :شود  Pairباید گوشی اندروید با برد    اولین باربرای   •

o   در تنظیمات بلوتوث گوشی، نامViraXXXX را پیدا کنید. 

o   ً( را وارد کنید۱۴۲0رمز عددی جلوی آن )مثلا. 

 .را بزنید (Connect) اتصالگزینه   PISH BOT، در دفعات بعد کافی است از داخل اپ  Pair پس از یک بار •

 

 زن( ش پنجم: اجرای اولین برنامه )چراغ چشمک بخ ��

 :لیستمراحل به صورت چک  ✅

 .را باز کنید PISH BOTاپ             .1

 :ها را اضافه کنیدبلوک          .2

o   ۱روشن کن چراغ 

o   ثانیه   ۱انتظار 



 
 رو بو ویرا

 
 

o   ۱خاموش کن چراغ 

o   ثانیه   ۱انتظار 

o   نهایت تکرار بی همه داخل بلوک 

 :اتصال بلوتوث را بررسی کنید      .3

o یک بار Pair شده باشد. 

o در اپ وضعیت اتصال (Connected) نمایش داده شود. 

 .بزنید (Run) اجراروی دکمه        .4

 .زن شودباید چشمک   ۱چراغ شماره          .5

 :اگر کار نکرد          

 .بررسی کنید باتری وصل باشد •

 .اتصال بلوتوث برقرار باشد •

 .دوباره اجرا کنید •

 

 بندی جلسه اول جمع  ✨

 .امکاناتی داردشناختید هر برد چه   •

 .دارند و ایمنی مهم استیاد گرفتید قطعات الکترونیکی جهت  •

 .کردید Pair بلوتوث را •

 .افزاری خود را نوشتید و اجرا کردیداولین برنامه سخت  •

 

  
 Vira Blockyبرد   Vira Unoبرد   LEDساده برای یک    برنامه چشمک
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 هاتمرین 

 تکرار دستورات با لوپ  –  ۱تمرین 

 :ای تغییر دهید که به صورت زیر تکرار شودزن کرده، به گونهرا چشمک (  ۱ای که یک چراغ )چراغ  برنامه  •

o   روشن و خاموش شود  ۱دو بار چراغ 

o  روشن و خاموش شود  ۲یک بار چراغ 

 .برای انجام این دستورها استفاده کنید (Loop) نکته: از بلوک تکرار •

 اثر آن  تغییر مقدار عددی و مشاهده –  ۲تمرین 

 .ها )مثلاً سرعت یا زمان روشن بودن( را تغییر دهیدمقدار عددی مرتبط با چشمک زدن چراغ •

 .نتیجه عملکرد چشمک زن را مشاهده کرده و تغییرات را یادداشت کنید •

 نویسیاهمیت ترتیب دستورات در برنامه  –  ۳تمرین 

 :دو برنامه بنویسید •

 همزمان روشن و خاموش شوند  ۲و چراغ   ۱چراغ  .1

  ۱  چراغ  →روشن    ۲خاموش، چراغ    ۲  چراغ  → روشن    ۱چراغ  )  ها به صورت متناوب روشن و خاموش شوندچراغ .2

 (خاموش

 .عملکرد هر دو برنامه را مقایسه کرده و اهمیت ترتیب قرارگیری دستورات در نتیجه نهایی برنامه را توضیح دهید •
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                 دستورات  همزمان  اجرای  و برنامه  محیط معرفی – جلسه دوم 

 های محیط برنامه معرفی بخش  .۱

 :شوند آشنا می  پیش بوت )بلاکی(آموزان با محیط برنامه  در این جلسه، دانش 

 توضیح  بخش 

 نویسی رباتشامل دستورات پایه برای برنامه  ��  ربات 

 های رباتفرمان بخش مدیریت حرکت و              کنندهکنترل

 هاهای مربوط به محاسبات و شرط بلوک  ➕  ریاضی و منطقعملگر های  

 دستورات قابل اجرا با یک عملگر، مثل حرکت به بالا یا پایین  �� (Actions) هادستورالعمل 

 ایجاد ترسیم در بوم کنندتوانند  دستورات مستقل که می     (Command) فرمان

 یت متغیرها برای ذخیره مقادیر ایجاد و مدیر       متغیرها

 اجرای برنامه نوشته شده        دکمه اجرا

 ذخیره پروژه فعلی و ساخت پروژه جدید            تنظیمات و ذخیره پروژه

 مدیریت اتصال به ربات و سنسورها          بخش اتصال

 مشاهده اطلاعات دریافتی از حسگرها           نمای حسگرها

 ها ترسیم و طراحی شکل بخش         (Canvas) بوم نقاشی

 های مرتبط با اجرای دستورها ها و کنترلدکمه             دسته کنترل

 

 اجرای همزمان دستورات  .۲

 :اجرا شوند، اما   هادستورالعمل و    فرمانهای  توانند همزمان در بخشکدهای برنامه می •

o   پذیر استامکان   حلقه اصلی برنامهفقط در    های تکرارحلقه اجرای. 

 :مثال  •

o   یک مستطیل در وسط بوم   فرماندر (XY 40,40) ترسیم شود. 

o   هادستورالعمل همزمان در  LED۱  و LED۲ چشمک بزنند. 



 
 رو بو ویرا

 
 

 .شودمرتبط است و با فشار آن اجرا می   به دکمه خاصینکته: هر دستور در بخش دستورالعمل یا فرمان   •

 

            های عملیتمرین  .۳

 با حلقه  LED چشمک –  ۱تمرین 

• LED۱   چشمک بزنید  حلقه اصلی برنامهرا در. 

• LED۲   با دکمه مخصوص چشمک بزنید  دستورالعمل جهت پایینرا در. 

 ترسیم همزمان  –  ۲تمرین 

 .ترسیم کنید (XY 40,40) مستطیل وسط بومدر بخش فرمان، یک   •

 .ها مطابق تمرین قبل چشمک بزنندLED همزمان •

 عددی و مشاهده اثر آن تغییر مقدار   –  ۳تمرین 

 .ها )سرعت یا مدت زمان روشن بودن( را تغییر دهید و نتیجه را یادداشت کنیدLED مقدار چشمک زدن •

 مرتب کردن دستورها و تاثیر آن  – 4تمرین 

 :ای بسازید کهبرنامه  •

 .ها همزمان روشن و خاموش شوندچراغ .1

 .ها متناوب روشن و خاموش شوندچراغ .2

 .را یادداشت کنید  ترتیب قرارگیری دستورات نتیجه و تفاوت را با هم مقایسه کنید و اهمیت   •

 اجرای موازی عملی  – ۵تمرین 

 .اجرا کنید  هافرمان و دستورالعمل چشمک زن و ترسیم مستطیل را همزمان در   LED ترکیبی از •

 .کندبررسی کنید که بدون حلقه اصلی، چرخه تکرار چگونه رفتار می  •
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 چشمک مربع 

 

 
 چشمک با یک بار اجرای موازی 

 

 
 چشمک با یک بار اجرای موازی و اجرای متفاوت

 

     (If) شرطی کنترلی دستورات  با آشنایی  – جلسه سوم 

 معرفی دستورات شرطی .۱

 .شوندهستند و برای کنترل جریان برنامه استفاده می   زرد رنگمعمولاً   (اگر  / If) شرطیدستورات   •

 .در شرایط خاص، بخش خاصی از برنامه اجرا شودتوان برنامه را طوری نوشت که  با این دستورات می •

 :ساختار اصلی دستورات شرطی •

 .شودشرطی بررسی می  :(If) اگر .1

 .شوددستور دیگری اجرا می در صورتی که شرط برقرار نباشد،   :(Else) در غیر این صورت  .2

 اهمیت دستورات شرطی  .۲



 
 رو بو ویرا

 
 

و باید بر اساس پاسخ، عملکرد متفاوتی داشته باشند، دستورات شرطی ضروری    سوال یا شرط مشخصی دارندهایی که  برای برنامه  •

 .است

 .مثال مهم: اگر سوالی جواب صحیح دارد، بخش خاصی اجرا شود؛ اگر اشتباه است، بخش دیگری اجرا شود •

و این نکته برای یادگیری برنامه    کندبر اساس نتیجه شرط، مسیر برنامه تغییر می فاوت با دستور خالی: در دستور شرطی،  ت •

 .نویسی بسیار اهمیت دارد

 

 نمونه کاربردها  .۳

 کنترل صفحه لمسی  .1

o روشن شود  ۱چراغ  → اگر صفحه لمسی لمس شد 

o خاموش شود ۱چراغ  → در غیر این صورت 

 راه با اگر و در غیر این صورت اجرای شرط هم  .2

o  یک عملکرد خاص اجرا شود و اگر شرط برقرار نبود، عملکرد دیگری انجام شوددستور اگرای بنویسید که با  برنامه ،. 

o   را تشخیص داد  ۵مثال: اگر سنسور ربات عدد بیشتر از → LED روشن شود، در غیر این صورت خاموش شود. 

 

            های عملی تمرین  .4

 صفحه لمسی  –  ۱تمرین 

 .خاموش شود  ۱  چراغ  →روشن شود، و در غیر این صورت    ۱چراغ   →  صفحه لمسی لمس شدای بسازید که اگر  برنامه  •

 سنسور شرطی  –  ۲تمرین 

 .روشن شود، و در غیر این صورت خاموش شود LED → بود  ۵ای بسازید که اگر مقدار حسگر عددی بیشتر از  برنامه  •

 هاترکیب شرطی با دستورالعمل –  ۳تمرین 

 .ها، یک عملکرد خاص )مثل حرکت ربات به جلو( را زمانی اجرا کنید که شرط برقرار باشد در بخش دستورالعمل •

 .اگر شرط برقرار نبود، ربات به عقب حرکت کند یا توقف کند •

 نوشتن برنامه با اگر و در غیر این صورت  – 4تمرین 

 .باشد  در غیر این صورت و یک بخش    اگرای بسازید که شامل حداقل یک شرط  برنامه  •

 .ها را مشاهده و یادداشت کنیدبرنامه را اجرا کرده و نتیجه عملکرد شرط  •



 
 رو بو ویرا

 
 

 
 

 

 

 
 

 

 

            مشخص  تعداد با تکرار  حلقه آموزش   –جلسه چهارم 

 معرفی حلقه تکرار  .۱

 .شوداجرای چندباره یک دستور یا مجموعه دستورات استفاده می برای   Loopحلقه تکرار یا   •

 .اجتناب از نوشتن چندباره یک دستور و اجرای خودکار دستورات در تعداد مشخص :مزیت اصلی •

 :انواع استفاده •

 .شونددستورها تعداد مشخصی اجرا می  :حلقه تکرار با تعداد مشخص .1

 .توان دستورات داخل حلقه را اجرا کردکمه می با فشار د :ها با دکمهحلقه داخل دستورالعمل  .2

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 اهمیت حلقه تکرار  .۲

      تکرار دستورات بدون نیاز به کپی چندباره کد  •

           اجرای همزمان چند دستور در زمان کوتاه •

            برای کنترل برنامه  هاها و دکمه دستورالعمل ترکیب با   •

 

 نمونه کاربردها  .۳

         با حلقه LED چشمک زدن  .1

o  ای بسازید کهبرنامه LED ۱  ۵ بار چشمک بزند. 

o   قرار دهید  داخل حلقه تکرارتمام دستورات چشمک زدن را. 

 ��  حلقه داخل دستورالعمل و دکمه .2

o  دکمه مشخص فشار داده شدای بسازید که وقتی  برنامه  ،LED ۲ به تعداد مشخصی چشمک بزند. 

o   شودشود و با فشار دکمه فعال میاجرا می  هادستورالعمل توجه: حلقه داخل. 

 

            های عملی تمرین  .4

 با حلقه اصلی  LED چشمک –  ۱تمرین 

• LED ۱   و زمان روشن و خاموش شدن را مشخص کنید  بار چشمک بزنید ۱۰را.        

 حلقه در دستورالعمل با دکمه  –  ۲تمرین 

            .بزندبار چشمک  LED ۲  ۵یک برنامه بسازید که با فشار دکمه،   •

 ترکیب حلقه و فرمان ترسیم  –  ۳تمرین 

 .      در بخش فرمان، یک مستطیل یا شکل ساده رسم کنید •

 .تمرین شود  اجرای موازی دستورات چشمک بزند تا   LEDهمزمان در دستورالعمل،   •

 سناریوهای چشمک با چند دکمه  – 4تمرین 

 :دستورالعمل با حلقه بنویسید چند دکمه تعریف کنید و برای هر دکمه یک   •

 بار چشمک بزند  A → LED ۱  ۳ دکمه .1



 
 رو بو ویرا

 
 

 بار چشمک بزند  B → LED ۲  ۵ دکمه .2

 متناوب چشمک بزنند   LED ۲ و C → LED ۱ دکمه .3

                      هاها و ترکیب حلقههدف: یادگیری اجرای سناریوهای مختلف با فشار دکمه •

 

 
 حلقه بدون تکرار مشخص 

 

 
 تکرار مشخص در برنامه اجرای درست حلقه با  

 

                          ۵  تا  ۱  جلسات  –  تمرینی  پروژه  ۱0

        چراغ چشمک زن ساده – ۱پروژه  

 LED تمرین اجرای دستور و استفاده از :هدف  •

• LED ۱   را به صورت ساده چشمک بزنید )تعداد

 .مشخص(

 بندی مفاهیم: اجرای دستور، مشاهده نتیجه، زمان  •

 ��    های متناوب چراغ  – ۲پروژه  

      چراغ چشمک زن با حلقه تکرار –  ۶پروژه 

 آموزش حلقه تکرار با تعداد مشخص :هدف  •

• LED ۱   بار چشمک بزند   ۵به تعداد 

 دستورات مفاهیم: حلقه تکرار، تکرار خودکار   •

                حلقه داخل دستورالعمل و دکمه – 7پروژه  

 ها و کنترل با دکمهتمرین حلقه در دستورالعمل  :هدف  •



 
 رو بو ویرا

 
 

 تمرین اجرای چند دستور به صورت همزمان  :هدف  •

• LED ۱  و LED ۲   به صورت متناوب روشن و خاموش

 .شوند

 مفاهیم: ترتیب دستورها، چشمک زدن متناوب •

            دکمه فرمانی – ۳پروژه  

 هاتمرین اختصاص دستورات به دکمه :هدف  •

 چشمک بزند  A → LED ۱ دکمهبا فشار   •

 بزند چشمک   B → LED ۲ دکمهبا فشار   •

 ها، اجرای شرطی ها، دستورالعمل مفاهیم: دکمه •

       ترسیم شکل در بوم –  4پروژه 

 تمرین بخش فرمان و ترسیم  :هدف  •

 یک مستطیل یا دایره در وسط بوم ترسیم شود  •

 XY مفاهیم: بخش فرمان، ترسیم شکل، مختصات •

      اجرای همزمان دستورات  –  ۵پروژه 

 ها دستورالعمل ترکیب فرمان و   :هدف  •

 مستطیل   ترسیم  →در بخش فرمان   •

 چشمک زن LED → در بخش دستورالعمل •

 هامفاهیم: اجرای موازی، هماهنگی بخش  •

 

به تعداد مشخص چشمک   A → LED ۲ دکمهبا فشار   •

 بزند 

 ها ها، دکمهمفاهیم: حلقه، دستورالعمل  •

     شرط اگر و در غیر این صورت  –  ۸پروژه 

 تمرین دستورات شرطی  :هدف  •

 روشن شود  LED ۱ → صفحه لمسی لمس شداگر   •

 خاموش شود  LED ۱ → در غیر این صورت •

 مفاهیم: شرط، اگر، در غیر این صورت •

                  ای چالشیسناریوی چند دکمه   – ۹پروژه  

 ها، حلقه و شرط ترکیب دکمه :هدف  •

 چشمک بزند  A → LED ۱ دکمه •

 چشمک بزند  B → LED ۲ دکمه •

 مک بزنند متناوب چش LED ۲ و C → LED ۱ دکمه •

مفاهیم: اجرای سناریو، کنترل چند دستور همزمان،   •

 شرط 

                    پروژه خلاقانه ترکیبی – ۱۰پروژه  

 سنجش خلاقیت و ترکیب همه مفاهیم :هدف  •

 :ای بنویسند کهآموزان برنامه دانش  •

o چند LED  چشمک بزنند 

o ها عملکردهای متفاوت داشته باشند دکمه 

o   ترسیم شود در بخش فرمان شکل یا مسیر 

o   از حلقه تکرار برای اجرای مکرر دستورها

 استفاده شود 

مفاهیم: خلاقیت، ترکیب تمام مفاهیم، هماهنگی اجرای   •

 موازی 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 (PishBot) بلاکی  نویسیبرنامه – طرح درس جلسه ششم       

 اهداف جلسه        

 (if - else) دستور شرطی آموزان با مفهوم  آشنایی دانش  •

 ها در کنترل رفتار ربات کاربرد شرط درک   •

 PishBot در محیط  های شرطیبلوک تمرین عملی با استفاده از   •

 اجرای پروژه کوچک برای درک بهتر  •

 

 بندی و مراحل تدریس زمان          

 دقیقه(  ۵مرور جلسه قبل ) .۱

 پرسش کوتاه: در جلسه قبل چه چیزهایی درباره حرکت ربات یاد گرفتیم؟ •

 های حرکتیده موتورها با بلوک یادآوری کنترل سا •

 

 دقیقه(  ۱۰ها )مقدمه شرط  .۲

 :توضیح با یک مثال ساده  •

 ".رویمکنیم. اگر نیاید، بدون چتر بیرون می اگر باران بیاید، چتر باز می "

 :کنندطور کار می ها در ربات هم همینبیان اینکه شرط  •

o   دهدمی   انجام  کار  یک  ربات  →اگر سنسور چیزی را تشخیص دهد 

o   دهدمی   انجام  دیگری  کار  →در غیر این صورت 

 

 (دقیقه 10) PishBot آشنایی با بلوک شرطی در .۳

 در محیط if - elseنمایش بلوک   •

 های مختلف بلوک )شرط + عمل(توضیح بخش •

 :مثال  •

o   شود   روشن   چراغ  →اگر دکمه فشرده شد 

o   بماند   خاموش  چراغ  →وگرنه 



 
 رو بو ویرا

 
 

 

 دقیقه(  ۱۵شده )تمرین هدایت  .4

 :نویسندآموزان یک برنامه می دانش  •

o   کند   حرکت  ربات  →اگر دکمه روی برد زده شد 

o   بایستد   ربات  →وگرنه 

 کندزدایی میمعلم همراهی و اشکال  •

 

 دقیقه(  ۱۵پروژه کوچک )  .۵

 چراغ هشدار  :پروژه •

o   بزند   چشمک  چراغ  →متر بود  سانتی  ۲0اگر فاصله کمتر از 

o   باشد   خاموش  چراغ  →وگرنه 

 رای پروژه روی ربات توسط چند گروه اج  •

 

 دقیقه(  ۵بندی و تکلیف )جمع .۶

 ها مهم هستند؟پرسش و پاسخ: چرا شرط  •

 .آموزان در خانه یک مثال شرطی روزمره پیدا کنند و روی کاغذ به صورت بلوک ترسیم کنندتکلیف: دانش  •

 

 نکات تدریس            

 ها شرط های زندگی روزمره برای درک  استفاده از مثال  •

 پیش از تست برنامه   اتصال بردتاکید بر اجرای درست   •

 آموزان توسط خود دانش  (debugging) تشویق به کشف خطاها •

 ها گروهی باشد تا همکاری و یادگیری افزایش پیدا کند فعالیت •



 
 رو بو ویرا

 
 

 
 برنامه کنترلی با ساختار اگر در غیر این صورت

 

 

 

 
 برنامه کنترلی با ساختار اگر 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 7طرح درس جلسه             

 (یا) OR)و( و   ANDآشنایی با منطق   :موضوع

 

 اهداف جلسه        

 ORو   ANDدرک مفهوم منطق       •

 (B و A) های ورودیهای ترکیبی با دکمهسازی شرط پیاده      •

 های واقعی زندگی ها با مثال ارتباط دادن منطق      •

 

 بندی و مراحل تدریس زمان          

 دقیقه( ۱۰مفاهیم )مقدمه و توضیح  ۱⃣

 :توضیح ساده                 •

o AND      هر دو شرط باید برقرار باشد. 

o OR      کافی است یکی برقرار باشد. 

 :هامثال               •

o  باشد  برق وصل       و    درب باز      شود که  کلاس وقتی برگزار می (AND). 

o استفاده کرد  ماژیک مشکی ⚫یا    ماژیک آبی    توان از  برای نوشتن روی تخته می (OR). 

 

 دقیقه( ۱۵افزار ) فعالیت عملی در نرم  ۲⃣

 .کنیمتعریف می B و  A های ورودی دکمه       •

 :ریزیبرنامه  •

o   اگرA و B همزمان فشار داده شدند →     LED روشن شود  (AND). 

o   اگرA  یا B   بچرخد  موتور         →فشار داده شد  (OR). 

 .کنندحالات را بررسی میکنند و تغییر  آموزان اجرا می دانش  •

 

 دقیقه(  ۱۰تمرین کلاسی ) ۳⃣



 
 رو بو ویرا

 
 

 .B ، یکی نقش دکمهA گروهی: یکی نقش دکمه         •

 ”(AND) شودمی   برگزار  کلاس        →گوید: “اگر هر دو دست بالا رفت  معلم می •

 .(OR) نویسیممی   ماژیک  با        →اگر فقط یکی دست بالا برد   •

 

 دقیقه(  ۵بندی و پرسش )جمع ۴⃣

 :هاپرسش  ❓ •

o  شود؟اگر درب باز باشد ولی برق نباشد، آیا کلاس برگزار می (AND) 

o  توانیم بنویسیم؟اگر فقط ماژیک مشکی باشد، آیا می (OR) 

 کافی بودن یک شرط  = OR / نیاز به دو شرط = AND :گیرینتیجه            •

 (AND) چراغ هشدار : ۱تمرین     

 .روشن شود LED چراغ          →همزمان فشرده شوند   B دکمهو   A دکمهشرط: اگر   •

 .(نیاز به دو شرط همزمان) AND هدف: درک منطق •

 

 (OR) بوق هشدار:  ۲تمرین       

 .صدا کند (Buzzer) بوق          →فشار داده شد   B یا  Aشرط: اگر   •

 .(کافی بودن یک شرط ) OR هدف: درک منطق •

 

 (AND) حرکت موتور: ۳تمرین        

 .موتور به جلو بچرخد        →  با هم فشرده شوند B و  Aشرط: اگر   •

 .در غیر این صورت موتور خاموش باشد •

 .در عمل با یک عملگر مکانیکی AND هدف: نمایش شرط •

 

 (OR و AND ترکیب) چراغ راهنمایی: 4تمرین            

 .شود  روشن  قرمز  چراغ  →فشار داده شدند   (با هم B و A) اگر •

 .چراغ سبز روشن شود → (فشار داده شد B یا A) اگر •



 
 رو بو ویرا

 
 

 .باشد  زنچشمک   زرد  چراغ  →اگر هیچکدام فشار داده نشدند   •

 .و دیدن حالات مختلف OR و AND هدف: ترکیب •

 
 با ورودی ها بالا و  پایین   ANDاستفاده از منطق  

 

 

 

 
 با ورودی ها بالا و لغزنده    ANDاستفاده از منطق  

 

 

 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 ۸طرح درس جلسه            

 ها ها و رنگو یادگیری موقعیت  (Canvas) های ترسیم در بوممهارت  :موضوع

 

 اهداف یادگیری        

 .در صفحه Y و X آشنایی با دستگاه مختصات     •

 .رسم اشکال پایه: مربع، مستطیل، دایره، بیضی     •

 .(۲۵۵تا   0) R, G, B ها با استفاده از سه عددترکیب رنگ      •

 .یا آدمک(  های منظم )مثل رباتطراحی شکل      •

 .های ورودیسازی رنگ اشکال با استفاده از دکمهشرطی      •

 

 بندی و مراحل تدریس زمان          

 دقیقه(  ۱۰مقدمه ) ۱⃣

 .(Canvas) معرفی بوم نقاشی دیجیتال                 •

 .(عمودی) Y )افقی( و X توضیح مختصر محور       •

 .دارد و طول و عرض   (X,Y) نشان دادن اینکه هر شکل یک نقطه شروع       •

 :RGB معرفی سیستم رنگ          •

o R =  قرمز      

o G = سبز      

o B =  آبی      

 

 دقیقه( ۱۵رسم اشکال ساده ) ۲⃣

 .مربع: نقطه شروع + طول و عرض مساوی �� •

 .مستطیل: نقطه شروع + طول و عرض متفاوت �� •

 .شعاع + (X,Y) دایره: مرکز ⚪ •

 .طول و عرض متفاوت + (X,Y) بیضی: مرکز      •



 
 رو بو ویرا

 
 

 

 دقیقه( ۱۰ها )فعالیت عملی با رنگ  ۳⃣

 :RGB تمرین تغییر رنگ با مقادیر مختلف •

o (255,0,0) →  قرمز 

o (0,255,0) →  سبز 

o (0,0,255) →  آبی 

o (255,255,0) →  زرد 

 .آموزان عددها را تغییر دهند و رنگ جدید بسازنددانش  •

 

 دقیقه(  ۱۰ترکیب اشکال ) ۴⃣

 :های ترکیبیطراحی شکل  •

o             مستطیل + دایره + مربع( ربات(. 

o       )آدمک )دایره سر + مستطیل بدن + خطوط دست و پا. 

 

 دقیقه( ۱۰ها )تمرین شرطی با دکمه  ۵⃣

 :هاریزی با ورودی برنامه  •

o   دکمهاگر A   شود  قرمز  آدمک  شکل   →فشار داده شد. 

o   دکمهاگر B   شود  آبی  ربات  →فشار داده شد. 

o   بگیرد  سبز  رنگ  شکل  →اگر هر دو با هم فشار داده شدند. 

 

 های پیشنهادیتمرین       

 .( به رنگ قرمز۵0,۵0رسم یک مربع در مختصات ):  ۱تمرین      

 .( به رنگ آبی۱00,۱00رسم یک مستطیل در مختصات ):  ۲تمرین   ��

 .(به زرد) B )به سبز( و دکمه A تغییر رنگ یک دایره با فشار دکمه:  ۳تمرین      

 .های ورودیساختن ربات کوچک با اشکال مختلف و تغییر رنگ آن با شرط :  ۴تمرین         

 .کند  کنترل  هادکمه  با  را  رنگش  و  کند  طراحی  ربات  یا  آدمک  یک  گروه  هر  –گروهی  :  ۵تمرین          



 
 رو بو ویرا

 
 

 
 ترسیم پرچم ایران 

 

 

 

 
 ترسیم دایره های رنگی به صورت حرکت تصادفی

 

 

 

 

 

 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 ۹طرح درس جلسه             

 و کاربرد آن  (Variable) آشنایی با متغیر :موضوع

 

 اهداف یادگیری        

 ."داری عددحافظه موقت برای نگه "عنوان  آشنایی با مفهوم متغیر به     •

 .تواند تغییر کنددرک اینکه مقدار متغیر می      •

 .ها استفاده از متغیر برای شمارنده      •

 .رسیدن به یک هدف مشخصکار گروهی برای شمارش و       •

 

 بندی و مراحل تدریس زمان          

 دقیقه(  ۱۰مقدمه ) ۱⃣

 :توضیح                 •

 .توانیم داخلش عدد بگذاریماست که می  جعبه در حافظهمتغیر مثل یک  

 .شوداگر چیزی جدید داخل آن بگذاریم، عدد قبلی پاک می

 ".نویسیمامتحان را داخلش می یک دفترچه داریم که همیشه آخرین نمره  "مثال روزمره:                •

 

 دقیقه(  ۱۰ایجاد اولین متغیر ) ۲⃣

 .شمارندهساخت متغیر با نام   •

 .0مقدار اولیه =   •

 .شود  اضافه  شمارنده  به  واحد  ۱  →فشار داده شود   A هر بار دکمه •

 

 دقیقه( ۱۵تمرین شمارنده ساده )  ۳⃣

 .(LED/Buzzer یا اعلام آن با) نمایش مقدار شمارنده روی صفحه •

 شود؟بار دکمه فشار داده شود، مقدار متغیر چند می   ۵پرسش: اگر   •

 

 دقیقه( ۱۰کاربرد شرط با متغیر )  ۴⃣



 
 رو بو ویرا

 
 

 .بزن  بوق         →رسید    ۵شرط: اگر شمارنده به عدد   •

 .بچرخد  موتور          →رسید    ۱0شرط: اگر شمارنده به   •

 

 دقیقه(  ۱۰فعالیت گروهی )  ۵⃣

 .کنندمیچند ربات همزمان شمارش را شروع   •

 .( یک خروجی داشته باشد )مثلاً بوق یا چراغ(7،  ۵،  ۳هر ربات برای عدد خاصی )مثلاً   •

 .کننرو هم تمرین می  زمانیهمکاری و هم ها  اینطوری بچه •

 

 های پیشنهادیتمرین       

 .A ایجاد متغیر شمارنده و افزایش مقدار آن با دکمه:  ۱تمرین       

 .شود  روشن  سبز  چراغ  →رسید    ۵وقتی شمارنده به  :  ۲تمرین   ��

 .بزند  بوق  →رسید    ۱0وقتی شمارنده به  :  ۳تمرین        

 .کند  حرکت  موتور  →رسید    ۱۵وقتی شمارنده به  :  ۴تمرین         

(. وقتی شمارنده به آن عدد  7یا    ۳گروهی(: هر گروه یک ربات داشته باشد، هر ربات روی یک عدد خاص تنظیم شود )مثلاً  )  ۵تمرین          

 .دهد  انجام  خاص  واکنش  یک  ربات  →رسید  

 

 
 راه اندازی شمارنده و استفاده از شرط ها

 

 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 ۱۰های جلسه جدول پروژه         

شماره   ��

 پروژه

 توضیحات و کاربرد مفاهیم ️⚙ نام پروژه  ��

چراغ هوشمند   ۱

 کلاسی 

اگر درب باز و برق وصل باشد چراغ روشن شود، یا با یک   :AND/ORاستفاده از 

 .دکمه چراغ اضطراری روشن گردد

زنماشین بوق  ۲ بزند طولانی  بوق  → ۵=   شمارنده اگر  ;شمارنده++ → A شمارنده + شرط: دکمه  . 

نقاشی آدمک   ۳

 رنگی 

هاترسیم با مربع+دایره+مستطیل، تغییر رنگ آدمک با دکمه  (A= ،قرمزB=آبی). 

چراغ راهنمایی  4

 هوشمند

سبز →  ۱0≤ زرد، →  9تا  ۵قرمز، بین  → 5>شرط با متغیر: شمارنده   . 

ربات شمارشگر  ۵

 گروهی 

زنندبوق می( 7یا  ۳چند ربات شمارنده مشترک دارند، هر کدام روی عدد خاص ) . 

سازگرن ۶  RGB سه دکمه برای R,G,B →   هر بار فشار مقدار رنگ را تغییر دهد و مربع رنگی نمایش

 .داده شود

معلم گفته برسد. اگر   که عددی به  هادکمه با باید آموزدانش  →شروع  0شمارنده از  بازی حدس عدد  7

پیروزی بوق →درست شد  . 

ساعت دیجیتال   ۸

 ساده 

  و++  دقیقه →  ۶0=ثانیه اگر →++ ثانیه هر  شمارنده →دو متغیر دقیقه و ثانیه 

0=ثانیه . 

بازی سرعت   ۹

ها دکمه  

(B و A) دو بازیکن برنده →برسد  ۱0، هر دکمه یک شمارنده جدا دارد، اولی که به   . 

نقاشی خلاقانه   ۱۰

 ربات

ها و فعال شدن با شمارنده  ترکیب اشکال برای ساخت ربات، شرط تغییر رنگ با دکمه

 .(یا موتور LED روشن شدن) 5 <
 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 : حرکت ربات با موتورهای حرکتی ۱۱جلسه     

 هدف جلسه       

 ها و حرکت ربات آشنایی با رابطه بین حرکت چرخ  •

 راست(   شناخت چهار حالت حرکتی اصلی ربات )جلو، عقب، چپ، •

 (۱00تا    0بات و مفهوم سرعت )معرفی دستورات حرکتی ربات در محیط پیش •

 درک الگوریتم کنترلی ربات با دسته اپلیکیشن )بدون دستور توقف جداگانه( •

 نویسی با سازه و مکانیک ربات ارتباط مفاهیم برنامه  •

 

 های جلسه بخش            

 دقیقه( ۵مقدمه ) .1

o  نمایش حرکت یک ربات یا ویدئو 

o  ها مسیر حرکت ربات را تعیین کرد؟شود با چرخ پرسش: »چطور می» 

 دقیقه(  ۱۰توضیح مفهومی ) .2

o  ها وصل هستنددو موتور مستقل )چپ و راست( به چرخ. 

o  هاحالت: 

 جلو   به  حرکت  ➝هر دو جلو   ▪

 عقب   به  حرکت  ➝هر دو عقب   ▪

 به راست   حرکت  ➝چپ جلو، راست عقب   ▪

 چپ   به  حرکت  ➝راست جلو، چپ عقب   ▪

 .شودی تانک است که با تغییر سرعت و جهت دو زنجیر مسیرش عوض میارتباط با مکانیک: این روش همانند سازه     

 دقیقه( ۱۰آشنایی با دستورات حرکتی )  .3

o  باتها در پیشمعرفی بلوک: 

 انتخاب موتور )چپ/راست(  ▪

 انتخاب جهت )جلو/عقب(  ▪

 (۱00تا    0تعیین سرعت ) ▪



 
 رو بو ویرا

 
 

o دهد که هیچ دستور حرکتی از دسته کنترل اجرا  ؛ توقف زمانی رخ می وجود ندارد هیچ دستور جدا برای توقف  :نکته

 .نشود

 دقیقه(  ۵الگوریتم کنترلی با اپلیکیشن ) .4

o   دستور حرکتی است: جلو، عقب، راست، چپ  ۴الگوریتم شامل. 

o ات متوقف خواهد بودرب   ➝ای در اپلیکیشن فشار داده نشود  اگر هیچ دکمه. 

o   آنگاه  …اگر این رفتار با ساختار  (if)  شودسازی مینویسی بلاکی پیاده در برنامه. 

 دقیقه( ۵تمرین عملی با دسته کنترل ) .5

o  کنندآموزان دسته کنترل اپلیکیشن را باز می دانش. 

o   کندحالت حرکتی را فعال می   ۴هر دکمه یکی از. 

o شودمیها، ربات متوقف  در صورت رها شدن همه دکمه. 

 دقیقه(  ۵بندی و خلاقیت )جمع .6

o  های ترکیبی طراحی کنیم؟توانیم با همین چهار دستور، حرکت پرسش: »چطور می» 

o تکلیف: طراحی الگوریتمی برای حرکت ربات در مسیر L شکل. 

 
 

 

 

 

 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 : کنترل ربات با چرخش گوشی )عمودی و افقی( ۱۲جلسه     

 هدف جلسه       

 عنوان کمیت متغیر ها بهو خروجی آن  (Gyro / سنجشتاب ) حسگرهای گوشیآشنایی با   •

 ای روی کنسول و مشاهده تغییرات هنگام چرخش گوشینمایش مقادیر لحظه  •

 گیریای برای تصمیماستفاده از عملگرهای مقایسه  •

 کنترل چهار حرکت اصلی ربات )جلو، عقب، چپ، راست( + توقف بر اساس زاویه گوشی  •

 

 های جلسه بخش            

 دقیقه( ۵مقدمه ) .1

o نمایش کنسول در اپلیکیشن و حرکت دادن گوشی در دست. 

o کنند؟کنیم، چرا اعداد روی کنسول تغییر میپرسش: »وقتی گوشی را خم می» 

o کنندمعرفی متغیر: مقادیر حسگرها متغیر هستند و همیشه تغییر می. 

 دقیقه( ۵نمایش خروجی حسگرها ) .2

o نمایش مقدار محور عمودی (Y) و محور افقی (X) روی کنسول. 

o   کنندتغییر می  (۱۰۰تا  ۰رنج )توضیح اینکه این مقادیر در یک. 

 دقیقه(  ۱۰ای )استفاده از عملگرهای مقایسه .3

o و کوچکتر از (<) توضیح عملگرهای بزرگتر از (<). 

o  هاساخت شرط: 

 .ربات به جلو برود ➝ Y < 20 اگر مقدار ▪

 .عقب برودربات به   ➝ Y > 80 اگر مقدار ▪

 .ربات به سمت چپ برود ➝ X < 20 اگر مقدار ▪

 .ربات به سمت راست برود ➝ X > 80 اگر مقدار ▪

 .باشد  متوقف  ربات  ➝در غیر این صورت   ▪

 .شودجرا نمیا  دستوری  هیچ  ➝ی طبیعی است چون وقتی هیچ شرطی برقرار نشود  نکته: در اینجا توقف یک نتیجه    

 دقیقه(  ۱۰تمرین عملی )  .4



 
 رو بو ویرا

 
 

o  کنندهای مختلف ربات را کنترل میگیرند و با خم کردن آن در جهت موزان گوشی را در دست می آدانش. 

o  ای تغییرات در کنسول و حرکت رباتمشاهده لحظه. 

 دقیقه(  ۵بندی و خلاقیت )جمع .5

o  استفاده کنیم؟   70و    ۳0از    ۸0و    ۲0توانیم حساسیت حرکت را تغییر دهیم؟ مثلاً به جای  پرسش: »چطور می» 

o   طی  را(  عقب  ➝  چرخش  ➝تکلیف: طراحی الگوریتمی که ربات با چرخش گوشی یک مسیر خاص )مثلاً رفتن جلو  

 .کند

 

توانیم چهار  با تقسیم رنج به چند بخش می .ای استی مقایسه کنترل ربات با گوشی ترکیبی از متغیرها و عملگرها :نکته کلیدی       

 .حرکت و توقف را تعریف کنیم

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 شمع  کردن خاموش چالش –: ربات با فن ۱۳جلسه     

 هدف جلسه       

 آشنایی با تغییر سازه و افزودن ماژول جدید )فن + پرده جلویی(  •

 باتپیش در اپلیکیشن   A کنترل فن با دکمه •

 سنج( یا کلیدهاترکیب کنترل حرکتی ربات با گوشی )شتاب •

 انجام چالش عملی: نزدیک شدن ربات به شمع و خاموش کردن آن با فن  •

 

 های جلسه بخش            

 دقیقه( ۵مقدمه ) .1

o معرفی سازه جدید: نصب فن کوچک جلوی ربات + پرده برای هدایت جریان هوا. 

o  م که علاوه بر حرکت، کاری مثل خاموش کردن شمع انجام دهد؟توانیم رباتی بسازیپرسش: »چطور می» 

 دقیقه(  ۱۰تغییر سازه ) .2

o نصب فن روی جلوی ربات. 

o تواند شمع را خاموش کندشود و میتوضیح مکانیک ساده: فن باعث جریان هوا می. 

 دقیقه(  ۵کنترل فن ) .3

o با فشار دکمه :تعریف یک دستور ساده A فن روشن شود. 

o وقتی دکمه A شود، فن خاموش بماند  رها. 

 دقیقه(  ۱۰کنترل حرکت ربات ) .4

o   شودکنترل می  حسگرهای گوشی )چرخش عمودی و افقی(حرکت ربات همچنان با. 

o یا به صورت ترکیبی: حرکت با گوشی + کنترل فن با دکمه A. 

 دقیقه(  ۱۰چالش عملی ) .5

o  برودآموزان: ربات را با گوشی هدایت کنند تا به سمت شمع  مأموریت دانش. 

o در لحظه مناسب دکمه A  را بزنند تا فن روشن شود و شمع خاموش گردد. 

 دقیقه(  ۵بندی و خلاقیت )جمع .6

o پنگ را با فن حرکت دهیم، چه تغییری در سازه لازم است؟پرسش: »اگر به جای شمع، بخواهیم توپ پینگ» 



 
 رو بو ویرا

 
 

o  کننده(توپ یا ربات خنک  ای برای کاربرد دیگر فن در ربات )مثلاً ربات پرتابتکلیف: طراحی ایده. 

 

؛ با تغییر سازه و افزودن اجزای مکانیکی  ی حرکتی نیست ربات فقط یک وسیله گیرند که  ها یاد مینکته کلیدی: در این جلسه بچه       

 .های متنوع انجام دهدتواند مأموریت مثل فن، می

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 

 صدا   و نور حرکت، ترکیب –کوپتر : ربات شبه هلی ۱4جلسه     

 هدف جلسه       

 ی حرکتیکوپتر با پره ساخت یک سازه جدید شبیه هلی •

 کوپتر( کنترل موتور اصلی )پره هلی •

 ها، و فعال کردن بوق )بازر( ترکیب کنترل حرکتی، روشن کردن چراغ •

 «صورت  این   غیر  در  …»اگر   و  آنگاه«،  …تمرین دستورات شرطی: »اگر تنها«، »اگر •

 طراحی الگوریتم ترکیبی  •

 

 های جلسه بخش            

 دقیقه( ۵مقدمه ) .1

o ها + بازری بالایی + چراغ کوپتر با پره معرفی سازه جدید: شبه هلی. 

o توانیم همزمان انجام دهیم؟کوپتر بچرخد؟ چه کارهای دیگری میافتد اگر پره هلیپرسش: »چه اتفاقی می» 

 دقیقه(  ۱۰ساخت سازه ) .2

o  ی بالایی )موتور هلی(افزودن موتور برای پره. 

o  هاقرار دادن چراغ (LED)  نمابرای جهت. 

o  سازی صدای پروازنصب بازر برای شبیه. 

 دقیقه(  ۱۵نویسی کنترل )برنامه  .3

o با یک دکمه :کنترل موتور پره اصلی (ًمثلا B) روشن شود و بچرخد. 

o شود  روشن  سمت  همان  چراغ  ➝چرخد  سمت راست یا چپ می   کوپتر بهوقتی هلی :هاچراغ. 

o شود  روشن  بوق  ➝وقتی موتور بالایی فعال است   :بازر. 

 :دستورات شرطی در عمل    

o اگر تنها (if only): برای بررسی یک حالت خاص (مثلاً فقط وقتی دکمه B   شود  روشن  پره  ➝زده شود). 

o   آنگاه  …اگر (if):   اگر مقداربرای اجرای یک شرط( ساده X   چراغ راست روشن شود  ➝ 80 <گوشی). 



 
 رو بو ویرا

 
 

o   صورت  این  غیر  در  …اگر (if else): برای انتخاب بین دو حالت )مثلاً اگر X > 80   چراغ راست روشن شود، در غیر این

 .(صورت چراغ چپ

 دقیقه(  ۱۰چالش عملی ) .4

o  ای ترکیبی طراحی کندآموز باید برنامه دانش: 

 .روشن شود و همزمان بازر فعال شودپره هلی   B با دکمه ▪

 .شود  روشن  راست  چراغ  ➝وقتی گوشی به سمت راست چرخانده شد   ▪

 .شن شودرو  چپ  چراغ  ➝وقتی گوشی به سمت چپ چرخانده شد   ▪

 .ها خاموش باشندهای دیگر چراغدر حالت  ▪

 دقیقه(  ۵بندی و خلاقیت )جمع .5

o چه تغییری باید در برنامه ایجاد کنیم؟  زن شوند هنگام گردش،ها چشمکپرسش: »اگر بخواهیم چراغ» 

o تکلیف: طراحی الگوریتمی ترکیبی با استفاده از سه نوع دستور شرطی در یک برنامه. 

 

گیرند از  ها یاد میتمرکز دارد و بچه  ترکیب چند عمل مختلف )حرکت پره، روشنایی، صدا(نکته کلیدی: این جلسه روی        

 .برای مدیریت این رفتارها استفاده کنند  ساختارهای شرطی متنوع

 

 

 
 

 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 

 جلو با تجهیزات ترکیبی : پروژه چالشی روبه ۱۵جلسه     

 هدف جلسه       

 ها و تجهیزات چهار جلسه گذشته ترکیب تمام مهارت  •

 جلو، چرخش و عملکرد تجهیزات اضافیروبهطراحی یک پروژه عملی با حرکت   •

 تقویت تفکر الگوریتمی و استفاده از دستورات شرطی  •

 کنندهانجام یک چالش عملی و سرگرم  •

تجهیزات   نام پروژه  شماره 

 شدهاستفاده

 چالش اصلی  توضیح پروژه 

جلو با  مسیر روبه  ۱

 شمع 

ها، حسگر  چرخ 

 گوشی، فن 

شمع را  کند و با فن  ربات با گوشی حرکت می 

 کندخاموش می

هماهنگی حرکت و روشن  

 کردن فن

ها،  موتور هلی، چراغ  دارکوپتر چراغ هلی ۲

 بازر 

گردش ربات باعث روشن شدن چراغ و فعال  

 شود شدن بوق می 

 ترکیب حرکت و نور/صدا 

شکل با توقف   L مسیر ۳

 طبیعی 

کند، توقف  را طی می  L ربات با گوشی مسیر ها، حسگر گوشی چرخ 

 ای فشار داده نشود طبیعی وقتی هیچ دکمه

درک توقف بدون دستور  

 مجزا 

سازی میدان  شبیه 4

 مین

ها، حسگر  چرخ 

 هاگوشی، چراغ 

ربات باید مسیر پر مانع را با روشن شدن  

 ها عبور کند چراغ

 عبور دقیق بدون برخورد 

خاموش کردن چند   ۵

 شمع 

ها، حسگر  چرخ 

 گوشی، فن 

با فن و کنترل گوشی  ربات باید چند شمع را  

 خاموش کند

هماهنگی چند هدف در  

 یک مسیر

دار گردش  ربات چراغ  ۶

 طرفه  ۴

ربات با حرکت به چهار جهت، چراغ همان   ها ها، چراغ چرخ 

 شودسمت روشن می

استفاده از دستورات  

 if … else شرطی

با   Zig-Zag مسیر 7

 هیلی و بازر

ها، موتور هلی،  چرخ 

 بازر 

کند و موتور  زاگ حرکت می مسیر زیگربات در  

 شود بالایی و بوق فعال می 

ترکیب حرکت پره و  

 حرکت زمین 

ای با  ربات مسابقه  ۸

 توقف هوشمند 

جلو، چپ، راست و توقف خودکار در  حرکت روبه  ها، حسگر گوشی چرخ 

 نقاط مشخص 

تمرین الگوریتم حرکتی  

 کامل 

سازی حمل  شبیه ۹

 توپ

ها، حسگر  چرخ 

 گوشی، فن 

جلو به مقصد منتقل  ربات توپ را با حرکت روبه 

 کندو با فن هدایت می 

ترکیب حرکتی و عمل  

 مکانیکی فن



 
 رو بو ویرا

 
 

پروژه چالشی   ۱۰

 جلو ترکیبیروبه 

کند، فن،  جلو را طی میربات مسیر چالش روبه  همه تجهیزات

 شوند ها، بازر و موتور هلی فعال می چراغ

یکپارچگی همه تجهیزات و  

 ت شرطی دستورا

 کلید  و حسگر با  کنترل – وفلک : سازه چرخ ۱۶جلسه     

 هدف جلسه       

 وفلک روی شاسیآشنایی با سازه مستقل چرخ  •

 و کلیدها   حرکت گوشی )تاب افقی(وفلک با  کنترل حرکت چرخ  •

 ها در جهت حرکت روشن شدن چراغ  •

 تمرین ترکیب دستورات شرطی و حسگر  •

 

 های جلسه بخش            

 دقیقه( ۵مقدمه ) .1

o  وفلک با موتور مرکزی روی شاسی معرفی سازه: چرخ 

o  وفلک است و حرکت ربات روی زمین ندارد توضیح اینکه موتور فقط برای چرخاندن چرخ 

o  وفلک را با گوشی و کلید کنترل کنیم؟توانیم حرکت چرخ پرسش: »چطور می» 

 دقیقه(  ۵کنترل حرکت با گوشی ) .2

o محور افقی (X) ت چرخش گوشی برای تعیین جه 

o   :۱00تا    0رنج 

 شود چرخد و چراغ چپ روشن میوفلک به چپ میچرخ  ➝ X < 20 اگر ▪

 شودچرخد و چراغ راست روشن می وفلک به راست میچرخ  ➝ X > 80 اگر ▪

 هستند   خاموش  هاچراغ  و  شودمی  متوقف  وفلکچرخ   ➝در غیر این حالت   ▪

 دقیقه(  ۵کنترل با کلیدها ) .3

o   چپ   چراغ+    چپ  چرخش  ➝کلید سمت چپ 

o   راست   چراغ+    راست   چرخش  ➝کلید سمت راست 

o   وفلکچرخ   توقف  ➝رها کردن کلید 

 دقیقه(  ۱۰تمرین عملی )  .4



 
 رو بو ویرا

 
 

o  کنندوفلک را با گوشی و کلیدها کنترل میآموزان چرخ دانش 

o  ها متناسب با جهت حرکت مشاهده روشن شدن چراغ 

 دقیقه(  ۵بندی و خلاقیت )جمع .5

o  تر بچرخد؟وفلک آرام یا سریع تاب گوشی را تغییر داد تا چرخ توان حساسیت  پرسش: »چطور می» 

o  وفلک استفاده شود تکلیف: طراحی الگوریتمی که ترکیبی از کلید و تاب گوشی برای حرکت چرخ 

 

  کلیدها و حسگرآموزان با ترکیب  تمرکز دارد و دانش   هاجهت حرکت + چراغ و کنترل    سازه مستقلنکته کلیدی: این جلسه روی        

 .تجربه کنترل دقیق دارند  گوشی

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 

 

 لغزنده  دکمه  و حسگر با  هوشمند کنترل –: سازه بالابر/آسانسور ۱7جلسه     

 هدف جلسه       

 آشنایی با سازه بالابر/آسانسور روی شاسی  •

 های لغزندهدکمه و    حسگر گوشی )تاب عمودی(کنترل حرکت بالابر با   •

 دستورات شرطی برای کنترل حرکت دقیق تمرین استفاده از   •

 نمایش وضعیت بالابر روی کنسول  •

 

 های جلسه بخش            

 دقیقه( ۵مقدمه ) .1

o  معرفی سازه: آسانسور روی شاسی با موتور عمودی 

o  توان ارتفاع بالابر را کنترل کرد؟پرسش: »چطور می» 

o ورودی گرفت   دکمه لغزندهو هم با    تاب گوشیتوان هم با  توضیح اینکه می 

 دقیقه(  ۵کنترل با حسگر گوشی ) .2

o محور عمودی (Y)  گوشی برای تعیین جهت و سرعت حرکت بالابر 

o   :۱00تا    0رنج 

▪ Y < 20 ➝ حرکت پایین 

▪ Y > 80 ➝  حرکت بالا 

 توقف  ➝در غیر این صورت   ▪

 (دقیقه ۵) (Slider) کنترل با دکمه لغزنده .3

o  مقدار Slider برای تعیین سرعت یا ارتفاع هدف 

o ترکیب با حسگر گوشی: 

 سریع   حرکت  ➝  ۵0اگر دکمه لغزنده بالای   ▪

 آرام   حرکت  ➝  ۵0اگر دکمه لغزنده پایین   ▪



 
 رو بو ویرا

 
 

 دقیقه(  ۱۰تمرین عملی )  .4

o  دهندآموزان آسانسور را با گوشی و دکمه لغزنده حرکت می دانش 

o ای، سرعت و جهت حرکت مشاهده وضعیت کنسول: ارتفاع لحظه 

 دقیقه(  ۵بندی و خلاقیت )جمع .5

o  توانیم توقف خودکار در طبقات مختلف طراحی کنیم؟پرسش: »چطور می» 

o  تکلیف: طراحی الگوریتمی برای حرکت بالابر بین چند نقطه با استفاده از دکمه لغزنده و حسگر 

 

حسگر و با ترکیب  گیرند چگونه  آموزان یاد میتمرکز دارد و دانش   حرکت عمودی و کنترل هوشمندنکته کلیدی: این جلسه روی        

 .حرکت دقیق سازه را مدیریت کنند  های لغزندهورودی 

 
 

 

 
 

 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 

 نویسی با توابع برای سازه انتخابی : برنامه ۱۸جلسه     

 هدف جلسه       

 نویسی بلاکی توابع در برنامه آشنایی با مفهوم   •

 بالابر/آسانسور( وفلک یا  های انتخابی )چرخ طراحی و اجرای برنامه برای یکی از سازه  •

 تمرین ساختاردهی کد و استفاده از دستورات شرطی در توابع  •

 اجرای عملی و مشاهده عملکرد سازه  •

 

 های جلسه بخش            

 دقیقه( ۵مقدمه ) .1

o  های انتخابیمرور سازه: 

 ها و کنترل گوشی/کلیدوفلک با چراغ چرخ  ▪

 بالابر/آسانسور با کنترل گوشی و دکمه لغزنده  ▪

o توابع برای سازماندهی کد و قابلیت اجرای مجدداده از  توضیح اهمیت استف 

 دقیقه(  ۵معرفی توابع ) .2

o  دهد ای از دستورات که یک کار مشخص را انجام میتعریف تابع: مجموعه 

o  مثال: 

 وفلک به چپ + روشن شدن چراغ چپ چرخش چرخ  ➝ ()چپ_چرخش ▪

 حرکت آسانسور به بالا ➝ ()بالا_بالابر ▪

o   سازی تجهیزات برای سرعت، جهت و فعال   پارامترهااستفاده از 

 دقیقه( ۱۰طراحی برنامه با توابع )  .3

o  آموزانانتخاب سازه توسط دانش 

o  ها، بازر(طراحی توابع لازم برای حرکت اصلی و کنترل تجهیزات جانبی )چراغ 

o استفاده از دستورات شرطی در توابع: 

 (if only) اگر تنها ▪



 
 رو بو ویرا

 
 

 (if) آنگاه  …اگر   ▪

 (if else) صورت  این  غیر  در  …اگر   ▪

 دقیقه( ۱۰اجرای برنامه و تمرین عملی ) .4

o  اجرای توابع برای حرکت سازه در شرایط مختلف 

o  ها، موتور و بازر/فنمشاهده عملکرد چراغ 

o اصلاح برنامه در صورت نیاز 

 دقیقه(  ۵بندی و خلاقیت )جمع .5

o  ردهای جدید استفاده کرد؟توان با تغییر پارامترها، توابع را برای عملک پرسش: »چطور می» 

o   تابع مختلف و اجرای عملی آن  ۳تکلیف: طراحی یک برنامه ترکیبی برای سازه انتخابی با حداقل 

 

آموزان یاد  تمرکز دارد و دانش   ساختاردهی برنامه با توابع و استفاده بهینه از دستورات شرطینکته کلیدی: این جلسه روی        

 .های بزرگ و پیچیده را قابل مدیریت کنندگیرند چگونه برنامه می

 

 
 

 

 

 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 : کنترل سازه ثابت با متغیرها و ورودی عددی ۱۹جلسه     

 هدف جلسه       

 نویسی در برنامه   متغیرها و مقادیر عددیآشنایی با مفهوم   •

 ها و مقادیر مرتبط شماره طراحی کنترل هوشمند سازه ثابت با   •

 هوشمندسازی سازه در جلسه بعدیآموزان برای  سازی ذهن دانش آماده  •

 

 های جلسه بخش            

 دقیقه( ۵مقدمه ) .1

o  وفلک، آسانسور یا بالابر( معرفی سازه ثابت انتخابی )چرخ 

o  کنترل کرد؟توان حرکت سازه را با یک عدد ساده  پرسش: »چطور می» 

o  توضیح اهمیت متغیرها: مقادیر قابل تغییر برای کنترل حرکت و تجهیزات 

 دقیقه(  ۵تعریف متغیرها ) .2

o  معرفی متغیرها و کاربردشان: 

 ۱حالت =  _شماره :مثال  ▪

 ( هاچراغ   شدن   روشن  پایین،/بالا  چرخش،)  مشخص  عمل  یک  ➝هر شماره متغیر   ▪

o   مشاهده تغییرات نمایش مقادیر متغیر در کنسول برای 

 دقیقه( ۱۰ها )کنترل حرکت با شماره  .3

o تعریف رنج اعداد و عملکرد هر عدد: 

 چپ   به  چرخش/    جلو  به  حرکت  ➝  ۱شماره   ▪

 راست   به  چرخش/    عقب  به  حرکت  ➝  ۲شماره   ▪

 ها چراغ  خاموشی/    توقف  ➝  ۳شماره   ▪

o   گیری برای تصمیم  صورت  این  غیر   در …  اگر آنگاه،  … اگر تنها، اگر استفاده از دستورات شرطی 

 دقیقه(  ۱۰تمرین عملی )  .4

o  دهددهند و ربات واکنش هوشمند نشان می آموزان متغیرها را تغییر میدانش 

o  هامشاهده عملکرد ربات با تغییر شماره 



 
 رو بو ویرا

 
 

o  های حسگر و هوشمندسازی سازی ذهن برای جلسه بعد: ترکیب متغیرها با ورودی آماده 

 دقیقه(  ۵سازی جلسه بعد )بندی و آماده جمع .5

o  تواند تصمیمات ترکیبی و خودکار بگیردهای هوشمند، ربات میتوضیح: »در جلسه بعدی با همین متغیرها و ورودی» 

o  ها و عملکردهای متناظر برای سازه ثابت تمرین خانگی: طراحی یک جدول شماره 

 

هوشمندسازی و  ای برای  دارد و پایهتمرکز    گذاری حالات مختلف حرکتمتغیرها و شماره نکته کلیدی: این جلسه روی        

 .کنددر جلسه بعدی فراهم می   خودکارسازی رفتار ربات 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 ۱۹تا   ۱۶پروژه خلاقانه از جلسات  ۱۰: ۲۰جلسه     



 
 رو بو ویرا

 
 

 چالش اصلی  توضیح پروژه  تجهیزات/سازه  نام پروژه  شماره 

وفلک  چرخ  ۱

 هوشمند 

وفلک + حسگر گوشی  چرخ 

 + کلیدها

با تاب گوشی و کلید،  کنترل چرخش  

 ها با جهت حرکت روشن شدن چراغ 

هماهنگی چند ورودی و  

 ها چراغ

بالابر با سرعت   ۲

 قابل تنظیم

آسانسور/بالابر + دکمه  

 لغزنده 

حرکت بالابر با دکمه لغزنده و کنترل تاب 

 گوشی، تغییر سرعت هوشمند 

ترکیب دو نوع ورودی برای  

 کنترل سرعت 

تابع حرکت   ۳

 وفلکچرخ 

وفلک نویسی توابع برای حرکت چرخ برنامه  وفلک + توابع چرخ 

 هاو روشن شدن چراغ 

 تمرین ساختاردهی کد با توابع 

برنامه توابع برای حرکت بالابر بالا/پایین و   آسانسور + توابع  تابع کنترل بالابر  4

 توقف در نقاط مشخص 

تمرین استفاده از پارامترها در  

 توابع 

وفلک با  چرخ  ۵

 شماره متغیر 

  و  راست/ چپ  چرخش  ➝هر شماره متغیر   وفلک + متغیرها چرخ 

 مربوط   هایچراغ

تمرین هوشمندسازی با  

 متغیرها 

بالابر هوشمند با   ۶

 ها شماره 

  به  حرکت  ➝های مختلف  شماره  آسانسور + متغیرها 

 توقف   و  مختلف  هایطبقه

گیری هوشمند با  تمرین تصمیم

 متغیرها 

ترکیب توابع و   7

 متغیرها 

استفاده همزمان از توابع و متغیرها برای   وفلک یا بالابرچرخ 

 هاحرکت و روشنایی چراغ 

 سازی مفاهیمتمرین یکپارچه 

وفلک توقف چرخ  ۸

 هوشمند 

وفلک + حسگر گوشی  چرخ 

 + متغیرها

حرکت تنها زمانی که ورودی فعال است،  

 در غیر این صورت توقف

 توقف هوشمند تمرین منطق  

بالابر با کنترل   ۹

 ترکیبی 

بالابر + دکمه لغزنده +  

 متغیرها 

ترکیب دکمه لغزنده و شماره متغیر برای  

 حرکت دقیق به طبقات

تمرین مدیریت چند ورودی  

 همزمان 

پروژه چالشی   ۱۰

 نهایی

وفلک یا بالابر با توابع،  ترکیب چرخ  آموز انتخاب دانش 

 هوشمند متغیرها و کنترل  

تمرین یکپارچگی کامل مفاهیم  

 ۱9تا    ۱۶جلسات  

 

 

 

 

 

 

 : رباتیک هوشمند با حسگر نور ۲۱جلسه     



 
 رو بو ویرا

 
 

 هدف جلسه       

 ها به رباتآشنایی با حسگرهای نور و اتصال آن •

 کنسولنمایش مقادیر حسگرها روی   •

 بر اساس نور محیط   هاکنترل چراغ ای برای  استفاده از دستورات مقایسه  •

 مقادیر عددی قابل پردازش تمرین تبدیل کمیت فیزیکی )نور( به   •

 

 های جلسه بخش            

 دقیقه( ۵مقدمه ) .1

o  معرفی حسگرهای نور روی ربات 

o  ها را کنترل کرد؟گیری و بر اساس آن چراغ توان نور محیط را اندازه پرسش: »چطور می» 

o  برای درک مقدار نور ها روی کنسول  توضیح اهمیت نمایش داده 

 دقیقه(  ۵اتصال حسگرها و مشاهده مقادیر ) .2

o های مشخص روی ربات نحوه اتصال هر حسگر نور به پین 

o   کنسولنمایش مقدار خوانده شده توسط هر حسگر روی 

 دقیقه( ۵تبدیل نور به داده عددی ) .3

o   ۱00  تا  0  عدد  ➝مقدار آنالوگ حسگر 

o   مربوط به خود دارد هر سمت ربات )چپ و راست( یک حسگر 

 دقیقه(  ۱۰ای )ها با دستورات مقایسهکنترل چراغ  .4

o   چراغ همان سمت روشن شود  ➝ 20 >اگر مقدار حسگر 

o   چراغ خاموش باشد  ➝ 20 =<اگر مقدار حسگر 

o   صورت  این  غیر در  …اگر   آنگاه،  …اگر تنها، اگرتمرین استفاده از دستورات شرطی 

 دقیقه(  ۱۰تمرین عملی )  .5

o  کنندآموزان حسگرها را متصل و مقادیر را روی کنسول مشاهده می دانش 

o  ها بر اساس نور محیط کنترل چراغ 

o  بررسی عملکرد هر سمت چراغ نسبت به حسگر مربوطه 



 
 رو بو ویرا

 
 

 دقیقه(  ۵بندی و خلاقیت )جمع .6

o  ؟ها در نور کمتر یا بیشتر روشن شوندتوان حساسیت حسگرها را تغییر داد تا چراغ پرسش: »چطور می» 

o   های مختلف ها با مقدار نور تغییر رفتار چراغ تمرین: طراحی الگوریتم برای 

 

ای برای ساخت  تمرکز دارد و پایه  های حسگر، مقایسه عددی و کنترل هوشمندپردازش داده نکته کلیدی: این جلسه روی        

 .کندگرا و هوشمند فراهم میهای واکنش ربات 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 : ربات نوریاب هوشمند۲۲جلسه     

 هدف جلسه       



 
 رو بو ویرا

 
 

 حرکتش با خواندن حسگرهای نور کنترل شود طراحی رباتی که   •

 های حسگرگیری هوشمند بر اساس داده تصمیم ترکیب حرکت ربات با   •

 ها های واکنشگر به محیط و کنترل چراغ الگوریتم تمرین   •

 ای های لحظه و پردازش داده   گراربات واکنش درک مفهوم   •

 

 های جلسه بخش            

 دقیقه( ۵مقدمه ) .1

o معرفی ربات نوریاب و کاربرد آن 

o  کندتوضیح اینکه ربات با نور محیط مسیر حرکت می 

o  های حسگر نور مرتبط کرد؟دادهتوان حرکت ربات را به  پرسش: »چطور می» 

 دقیقه(  ۵ها )اتصال حسگرهای نور و نمایش داده .2

o شود )چپ و راست( هر حسگر نور به یک سمت ربات متصل می 

o   کنسول نمایش مقادیر حسگر روی 

 دقیقه(  ۱۰ترکیب حرکت ربات با داده حسگر ) .3

o الگوریتم حرکت: 

 چپ   به  حرکت  ➝مقدار مشخص   >اگر حسگر چپ   ▪

 راست   به  حرکت  ➝مقدار مشخص   >است  اگر حسگر ر ▪

 مستقیم   حرکت  ➝اگر هر دو حسگر نور کافی داشته باشند   ▪

 توقف  ➝در غیر این صورت   ▪

o  ها متناسب با حسگر مربوطه روشن شدن چراغ 

 دقیقه(  ۱۰تمرین عملی )  .4

o  دهندآموزان ربات را روی مسیر نوری قرار میدانش 

o   هاچراغ مشاهده حرکت ربات بر اساس نور و روشن شدن 

o   دقت بیشتر در دنبال کردن نور اصلاح الگوریتم در صورت نیاز برای 

 دقیقه(  ۵بندی و خلاقیت )جمع .5



 
 رو بو ویرا

 
 

o  تر مسیر نور را دنبال کند؟توان حساسیت حسگرها را تغییر داد تا ربات دقیقپرسش: »چطور می» 

o  محیط تغییر دهد چراغ، حرکت و سرعت ربات را با نور  تمرین: طراحی الگوریتم ترکیبی که 

 

گیرند چگونه  آموزان یاد می تمرکز دارد و دانش   گراترکیب داده حسگر و حرکت ربات به صورت واکنش نکته کلیدی: این جلسه روی        

 .یک ربات هوشمند و خودکار بسازند

 
 

 

 

 
 

 

 

 

 یاب و تشخیص رنگ : ربات مسیر ۲۳جلسه     

 هدف جلسه       



 
 رو بو ویرا

 
 

 یاب به ربات و قرار دادن آن زیر شاسی مسیر اتصال حسگرهای   •

 کنسولهای حسگر و نمایش روی  دریافت داده  •

 ها بر اساس رنگ مسیر و کنترل چراغ   سیاه و سفیدهای  تشخیص رنگ •

 تمرین دستورات شرطی و واکنش سریع ربات •

  

            

 های جلسهبخش 

 دقیقه( ۵مقدمه ) .1

o  یاب و کاربرد آنمعرفی حسگر مسیر 

o   کنداینکه ربات با تشخیص رنگ سیاه یا سفید مسیر حرکت می توضیح 

o  ها و حرکت ربات مرتبط کرد؟های حسگر را به چراغ توان داده پرسش: »چطور می» 

 دقیقه( ۵ها ) اتصال حسگر و مشاهده داده .2

o  گیردیاب در زیر ربات قرار میحسگر مسیر 

o   کنسولنمایش مقدار خوانده شده توسط حسگر روی 

 دقیقه( ۵و تشخیص رنگ ) تبدیل داده .3

o   ۱00  تا  0  عدد  ➝مقدار حسگر آنالوگ 

 سیاه   ➝  0مقدار نزدیک به   ▪

 سفید  ➝  ۱00مقدار نزدیک به   ▪

o  تواند سمت چپ یا راست مسیر را تشخیص دهدهر حسگر می 

 دقیقه(  ۱۰ها و حرکت ربات )کنترل چراغ  .4

o   مناسب   حرکت  و  روشن  چپ  چراغ  ➝اگر حسگر سمت چپ سیاه 

o   مناسب   حرکت  و  روشن  راست  چراغ  ➝اگر حسگر سمت راست سیاه 

o   مستقیم   حرکت  ادامه  ➝اگر هر دو سفید 

o   استفاده از دستورات شرطیif  ،if…else گیری برای تصمیم 

 دقیقه(  ۱۰تمرین عملی )  .5



 
 رو بو ویرا

 
 

o  دهندآموزان ربات را روی مسیر سیاه و سفید قرار می دانش 

o ها مشاهده واکنش ربات و روشن شدن چراغ 

o ح الگوریتم در صورت نیاز برای دقت بیشتراصلا 

 دقیقه(  ۵بندی و خلاقیت )جمع .6

o  تر دنبال کند؟تر کرد تا مسیر را دقیقتوان ربات را حساس پرسش: »چطور می» 

o   ها و حرکت ربات با داده رنگ مسیر کنترل همزمان چراغتمرین: طراحی الگوریتم برای 

 

ای برای  تمرکز دارد و پایه  گیری شرطی یاب، تشخیص رنگ و تصمیم خواندن داده حسگر مسیر نکته کلیدی: این جلسه روی        

 .کندیاب هوشمند فراهم می های مسیر ساخت ربات 

 

 
 

 

 

 

 

 یاب با دو حسگر: ربات مسیر ۲4جلسه     

 هدف جلسه       



 
 رو بو ویرا

 
 

 یر شاسی دو حسگر زیاب با  نویسی ربات مسیر طراحی و برنامه  •

 هاهای حسگر برای کنترل حرکت و چراغ استفاده از داده  •

 گیری هوشمند تمرین دستورات شرطی برای تصمیم •

 تست عملی ربات و اصلاح الگوریتم •

 

 های جلسه بخش            

 دقیقه( ۵مقدمه ) .1

o  یاب دو حسگر و کاربرد آن معرفی ربات مسیر 

o  حسگر هماهنگ کرد؟توان حرکت ربات را با داده هر دو  پرسش: »چطور می» 

 دقیقه(  ۵ها )اتصال حسگرها و مشاهده داده .2

o گیرد )چپ و راست( هر حسگر در یک سمت ربات قرار می 

o   کنسولنمایش مقدار هر حسگر روی 

 دقیقه( ۱۰یاب )نوشتن برنامه مسیر  .3

o گیریتعریف الگوریتم تصمیم: 

 چپ   به  حرکت  ➝چپ سیاه + راست سفید   ▪

 راست   به  حرکت  ➝راست سیاه + چپ سفید   ▪

 خاص   حرکت  یا  توقف  ➝هر دو سیاه   ▪

 مستقیم  حرکت  ➝هر دو سفید   ▪

o  ها بر اساس وضعیت حسگرها کنترل چراغ 

o   استفاده از دستورات شرطیif  ،if…else 

 دقیقه( ۱۰تمرین عملی و تست ربات ) .4

o  دهندآموزان برنامه را اجرا کرده و ربات را روی مسیر قرار می دانش 

o   نسبت به مسیر سیاه و سفید مشاهده واکنش ربات 

o  تراصلاح برنامه در صورت نیاز برای عملکرد دقیق 

 دقیقه(  ۵بندی و خلاقیت )جمع .5



 
 رو بو ویرا

 
 

o  تر برای مسیرهای پیچیده طراحی کرد؟تر و دقیقتوان ربات را حساس پرسش: »چطور می» 

o  ها و سرعت ربات با تغییر وضعیت حسگرها تمرین: افزودن کنترل چراغ 

 

تمرکز دارد و    یاب گیری شرطی و تست عملی ربات مسیرخواندن داده دو حسگر، تصمیم نکته کلیدی: این جلسه روی        

 .یابی دقیق بسازندگیرند الگوریتم هوشمند برای مسیر آموزان یاد می دانش 

 
 

 

 
 

 

 

 چالش اصلی  توضیح پروژه  تجهیزات  نام پروژه  شماره 



 
 رو بو ویرا

 
 

حرکت ربات به سمت نور و روشن   حسگر نور + چراغ ربات +   ربات نوریاب ساده  ۱

 شدن چراغ مربوطه 

 دقت در دنبال کردن منبع نور 

یاب یک ربات مسیر  ۲

 حسگر 

ربات مسیر سیاه و سفید را با یک   ربات + حسگر مسیر + چراغ 

 کندحسگر دنبال می 

گیری سریع بر اساس  تصمیم

 یک ورودی 

یاب دو  ربات مسیر  ۳

 حسگر 

حسگر مسیر + ربات + دو  

 چراغ

تر با  ربات مسیر سیاه و سفید را دقیق 

 کنددو حسگر دنبال می 

 ها هماهنگی دو حسگر و چراغ

ربات نوریاب با   4

 توقف هوشمند 

کند و اگر نور کافی  ربات حرکت می  ربات + حسگر نور + چراغ 

 کندنبود، توقف می 

ترکیب داده حسگر و منطق  

 توقف

ربات نوریاب   ۵

 ترکیبی 

ربات + حسگر نور + حسگر  

 مسیر + چراغ 

حرکت ربات بر اساس نور و مسیر و  

 هاروشن شدن چراغ 

ادغام دو نوع حسگر و کنترل  

 همزمان 

یاب با  ربات مسیر  ۶

 تغییر سرعت 

ربات + دو حسگر مسیر + 

 چراغ

ربات با تغییر شدت نور یا مسیر،  

 کندسرعت حرکت تغییر می

ده  تنظیم سرعت بر اساس دا

 حسگر 

دار  ربات چراغ  7

 یابمسیر 

ربات + دو حسگر مسیر + 

 ها چراغ

ها متناسب با مسیر و  روشن شدن چراغ 

 حرکت ربات 

 تمرین دستورات شرطی

if/else 

ربات نوریاب و   ۸

 یاب همزمان مسیر 

ربات + حسگر نور + دو  

 حسگر مسیر + چراغ 

ربات همزمان مسیر و نور را دنبال  

 دهد واکنش مناسب نشان میکند و  می

 گیری ادغام چند منطق تصمیم

ربات مسابقه   ۹

 یابمسیر 

ترین مسیر را با دقت  ربات باید سریع  ربات + دو حسگر مسیر 

 دنبال کند 

ترکیب سرعت و دقت  

 یابیمسیر 

ربات پروژه چالشی   ۱۰

 نهایی

ربات + حسگر نور + دو  

 حسگر مسیر + چراغ + بازر 

مفاهیم: نوریابی،  ترکیب همه  

 ها و صدا یابی، چراغ مسیر 

نویسی  تمرین کامل برنامه 

 هوشمند و واکنش به محیط

 

 

 

 

 

 

 

 : سیستم هوشمند با حسگر رطوبت یا باران ۲۶جلسه     



 
 رو بو ویرا

 
 

 هدف جلسه       

 اتصال حسگر رطوبت خاک یا باران و خواندن داده آن  •

 کنسول نمایش مقادیر حسگر روی   •

 کن برف( دستورات شرطی برای کنترل موتور )آبیاری یا پاک استفاده از   •

 تصمیم عملی تمرین تبدیل داده حسگر به   •

 

 های جلسه بخش            

 دقیقه( ۵مقدمه ) .1

o  معرفی حسگر رطوبت خاک و حسگر باران 

o  کردن برف را هوشمند کرد؟توان با داده حسگر، عملیات آبیاری یا پاک پرسش: »چطور می» 

 دقیقه( ۵ها ) مشاهده دادهاتصال حسگر و  .2

o شود حسگر رطوبت/باران به پین ربات یا سیستم متصل می 

o   کنسولنمایش مقدار خوانده شده روی 

 دقیقه( ۵گیری )تبدیل داده و تصمیم  .3

o   ۱00  تا  0  عددی  ➝مقدار حسگر آنالوگ 

 موتور   شدن  فعال  ➝کمبود رطوبت یا باران زیاد   ▪

 خاموش   موتور  ➝رطوبت کافی یا نبود باران   ▪

o   تمرین دستورات شرطیif  ،if…else 

 دقیقه(  ۱۰کنترل خروجی موتور )  .4

o  شود کن برف بر اساس مقدار حسگر فعال یا غیرفعال می موتور آبیاری یا پاک 

o  بررسی واکنش موتور در شرایط مختلف رطوبت یا باران 

 دقیقه(  ۱۰تمرین عملی )  .5

o  کنندرا اجرا و مقدار حسگر را روی کنسول مشاهده می آموزان سیستم  دانش 

o  کند موتور به صورت هوشمند عمل می 

o اصلاح الگوریتم برای دقت بیشتر 



 
 رو بو ویرا

 
 

 دقیقه(  ۵بندی و خلاقیت )جمع .6

o  تر شود؟توان آستانه حساسیت حسگر را تغییر داد تا عملکرد سیستم دقیقپرسش: »چطور می» 

o   هنگام فعال شدن موتور   آلارم صوتیچراغ هشدار یا  تمرین: افزودن 

 

تمرکز دارد و    گیری شرطی و کنترل موتور هوشمندخواندن داده حسگر رطوبت/باران، تصمیم نکته کلیدی: این جلسه روی        

 .کندکن هوشمند فراهم میهای آبیاری یا پاکای برای سیستم پایه 

 

 
 

 

 

 
 

 

 های هوشمند یاب و واکنش : حسگر فاصله ۲7جلسه     

 هدف جلسه       



 
 رو بو ویرا

 
 

 یاب روی ربات یا سیستم اندازی حسگر فاصله راه  •

 کنسولنمایش مقدار فاصله روی   •

 :کنترل استفاده از دستورات شرطی برای   •

o بوق هنگام فاصله کم 

o ها هنگام فاصله متوسط چراغ 

o  )ترسیم رنگ روی بوم نقاشی )قرمز/سبز 

 تبدیل داده فاصله به تصمیم عملی تمرین   •

 

 های جلسه بخش            

 دقیقه( ۵مقدمه ) .1

o  یاب و کاربردهای آنمعرفی حسگر فاصله 

o  های متفاوت انجام داد؟واکنش گیری و  توان فاصله مانع را اندازه پرسش: »چطور می» 

 دقیقه(  ۵ها )اندازی حسگر و نمایش دادهراه  .2

o یاب به سیستم اتصال حسگر فاصله 

o  کنسول( روی  ۱00تا    0متر یا عددی  نمایش مقدار فاصله )سانتی 

 دقیقه( ۵ها )تعریف محدوده فاصله و شرط  .3

o بوق فعال شدن   ➝ (۲0>) فاصله خیلی نزدیک 

o ( ۵0–۲0فاصله متوسط  )➝    هاچراغ روشن شدن 

o سبز حالت عادی یا بوم   ➝ (۵0<) فاصله دور 

o   ظاهر شود   قرمز  مربع  یک  بوم  روی  ➝نزدیک شدن مانع 

 دقیقه(  ۱۰ها و ترسیم روی بوم )کنترل خروجی  .4

o  ها با توجه به داده حسگر فعال شدن بوق و چراغ 

o  استفاده از داده برای تغییر رنگ یا ترسیم روی بوم 

o   ها برای تمرین منطق شرطی چندگانه واکنش ترکیب 

 دقیقه(  ۱۰تمرین عملی )  .5



 
 رو بو ویرا

 
 

o  کننداندازی و فاصله مانع را بررسی میآموزان حسگر را راه دانش 

o  ها و ترسیم مربع قرمز/سبز ها: بوق، چراغ مشاهده واکنش 

o اصلاح الگوریتم برای دقت بیشتر 

 دقیقه(  ۵بندی و خلاقیت )جمع .6

o  تر کرد؟های هنری دقیقیابی یا پروژه فاصله را برای مسیر توان حسگر  پرسش: »چطور می» 

o   های متنوع بر اساس فاصله تغییر اندازه مربع یا رنگ تمرین: طراحی الگوریتم برای 

 

تمرکز    های متنوع )صدا، نور و ترسیم(گیری شرطی و واکنش خواندن داده حسگر فاصله، تصمیم نکته کلیدی: این جلسه روی        

 .کندهای تعاملی هوشمند فراهم می ها و پروژه ای برای ربات دارد و پایه 

 

 

 
  

 

 
 

 

 

 : ربات حرکتی با حسگر فاصله جلو ۲۸جلسه     



 
 رو بو ویرا

 
 

 هدف جلسه       

 اندازی حسگر فاصله جلو روی رباتراه  •

 جلوگیری از حرکت ربات در صورت نزدیک شدن مانع  •

 های دیگر برای کنترل حرکت یا عملکردهای جانبی دکمهامکان استفاده همزمان از   •

 گیری شرطی و کنترل چند ورودیخواندن داده حسگر، تصمیمتمرین   •

 

 های جلسه بخش            

 دقیقه( ۵مقدمه ) .1

o  معرفی حسگر فاصله جلو و کاربرد آن در جلوگیری از برخورد 

o  مانع حرکت کند و در صورت مانع توقف شود؟ریزی کرد که بدون  توان ربات را طوری برنامه پرسش: »چطور می» 

 دقیقه(  ۵ها )اندازی حسگر و نمایش دادهراه  .2

o  اتصال حسگر فاصله جلو به ربات 

o   کنسولنمایش مقدار فاصله روی 

 دقیقه( ۱۰نوشتن الگوریتم شرطی )  .3

o   ربات  توقف  ➝مقدار تعیین شده   >اگر فاصله جلو 

o   کند  حرکت  ربات  ➝در غیر این صورت 

o   های دیگر یا عملکردهای جانبی ها برای کنترل حرکت همزمان ورودی دکمهبررسی 

 دقیقه(  ۱۰تمرین عملی )  .4

o  گذارند دهند و مانع جلو می آموزان ربات را روی مسیر قرار میدانش 

o هامشاهده واکنش ربات نسبت به مانع و تست دکمه 

o اصلاح الگوریتم برای عملکرد دقیق 

 دقیقه(  ۵بندی و خلاقیت )جمع .5

o تر تشخیص داده شود؟تر کرد تا فاصله دقیقتوان ربات را حساس رسش: »چطور می پ» 

o  تمرین: افزودن چراغ یا آلارم هنگام توقف 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

ای  تمرکز دارد و پایه  هاگیری شرطی و ترکیب با کنترل دکمه خواندن داده حسگر فاصله، تصمیم نکته کلیدی: این جلسه روی        

 .کندو ایمن فراهم می  گراهای واکنش برای ساخت ربات 

 

 
 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 حضور انسان  صیهوشمند تشخ ستمسی: ۲9 جلسه     

 جلسه   هدف        

o •  یانداز راه  ( حسگر حضورPIR ) 

o •  کنسول   یحضور/عدم حضور رو  تیوضع  شینما 

o •  هاو پردازش داده   رهیذخ  یبرا   رهایاستفاده از متغ 

o •  بر اساس حضور افراد   طیو کنترل مح  ینور /یصوت  یهشدارها   جادیا 

________________________________________ 

 جلسه  هایبخش             

 (قهیدق  ۵)  مقدمه

 ی انرژ   ییجوو صرفه   تیآن در امن  ی( و کاربردهاPIRحسگر حضور )   یمعرف

 استفاده کرد؟«  یتیهشدار امن  جادیا  ایها  کنترل چراغ   یحضور انسان برا   صیاز تشخ  توانی : »چطور مپرسش

 (قهیدق   ۵ها )حسگر و مشاهده داده   اتصال

 ستمیحسگر حضور به س  اتصال

 کنسول   ی= عدم حضور( رو  0= حضور /    ۱حضور )  تیوضع  شینما

 (قهیدق  ۵داده )  رهی و ذخ  رهایاز متغ  استفاده

 (۱/0  ای  true/falseحضور )  تیوضع  ریمتغ  فیتعر

 هوشمند   یریگ میتصم  یبرا   تیوضع  نیآخر  رهیذخ

 ( قهیدق  ۱0)  یو هشدارها با دستورات شرط  کنترل

 بوق فعال شود   ای  چراغ  ➝داده شد    صیحضور تشخ  اگر

 رد یقرار گ  ییجودر حالت صرفه   ستمیس  ای  خاموش  چراغ  ➝حضور نبود    اگر

 ( یها بعد از مدتچراغ   یخاموش   یبرا   ریهوشمند )مثلاً تأخ  تمیالگور  جادیا  یبرا  رهایاز متغ  استفاده

 ( قهیدق  ۱0)  یعمل  نیتمر

 کنندیم  یکنسول بررس   یآن را رو  یو خروج  یانداز حسگر حضور را راه   آموزاندانش 

 حضور   صیدر صورت تشخ  یصوت/یهشدار نور  جادیا

 عدم حضور   یروشن شدن چراغ فقط در صورت حضور و خاموش شدن بعد از مدت  یبرا   یتمیالگور  یطراح



 
 رو بو ویرا

 
 

 ( قهیدق ۵)  تیلاقو خ یبندجمع

 هوشمندتر کرد؟«  یانرژ   ییجوصرفه   ای  تیامن  یرا برا   ستمیس  نیا  توانی : »چطور مپرسش

 حضور   تی( بر اساس وضعنی)چراغ، بوق، فن، دورب  لهیکنترل همزمان چند وس  یبرا  تمیالگور  ی: طراحنیتمر

________________________________________ 

تمرکز دارد و    های و کنترل خروج  یشرط  یریگمیتصم  رها،یدر متغ  رهیخواندن داده از حسگر حضور، ذخ  یجلسه رو  نی: ایدکلی  نکته       

 . کندیفراهم م  یو هوشمند خانگ  یتیامن  یهاستمیساخت س  یبرا   یاه یپا

. 

 
 

 

 

 
 

 



 
 رو بو ویرا

 
 

 ۲۹تا   ۲۶های پیشنهادی جلسات پروژه     

 چالش اصلی  توضیح پروژه تجهیزات نام پروژه شماره

ربات یا سیستم هوشمند با سنجش رطوبت   ربات + حسگر رطوبت + موتور آب  آبیاری هوشمند  ۱

 دهد خاک، آبیاری اتوماتیک انجام می

تعیین آستانه رطوبت و کنترل 

 دقیق موتور 

کن هوشمند  پاک ۲

 برف 

ربات + حسگر باران/رطوبت +  

 موتور

کن هنگام بارش یا  فعال شدن موتور پاک

 رطوبت زیاد 

 ترکیب داده حسگر و کنترل موتور 

هشدار فاصله   ۳

 نزدیک 

واکنش سریع و تنظیم آستانه   اگر مانع نزدیک شد بوق فعال شود  ربات + حسگر فاصله + بوق 

 فاصله 

ها  فاصله متوسط باعث روشن شدن چراغ ها فاصله + چراغربات + حسگر  یاب چراغ فاصله 4

 شودمی

تعیین بازه دقیق فاصله و کنترل  

 ها چراغ

با نزدیک شدن مانع مربع قرمز روی بوم   ربات + حسگر فاصله + بوم رنگی بوم نقاشی فاصله  ۵

 نمایش داده شود، در حالت عادی سبز 

ترکیب داده حسگر با ترسیم  

 گرافیکی

حرکتی با  ربات  ۶

 حسگر جلو 

ربات + حسگر فاصله جلو +  

 ها دکمه

کند اما اگر مانع جلو باشد  ربات حرکت می

 کند توقف می

ترکیب چند ورودی برای کنترل  

 حرکت 

سیستم تشخیص  7

 دما

  فعال هشدار ➝دما بالای حد مشخص  ربات + حسگر دما + چراغ/بوق 

 شودمی

تعریف متغیر و آستانه دما برای  

 کنترل

سیستم تشخیص  ۸

 آتش

گیری پردازش داده حسگر و تصمیم صوتی و نوری   هشدار ➝تشخیص آتش  ربات + حسگر آتش + چراغ/بوق 

 سریع 

سیستم ایمنی   ۹

 محیط

ربات + حسگر دما و آتش +  

 ها خروجی

کنترل همزمان چراغ، بوق و فن برای ایمنی 

 محیط

ترکیب چند متغیر و کنترل چند  

 خروجی 

پروژه ترکیبی  ۱۰

 هوشمند 

ربات + حسگر رطوبت/باران +  

 فاصله + دما/آتش + چراغ/موتور 

های مختلف ترکیب چند حسگر و واکنش

 برای ساخت سیستم هوشمند چندکاره 

نویسی شرطی و  تمرین کامل برنامه

 های متنوع کنترل خروجی

 

 


