תוכנית לימודים nxt
תאוריה:

קלט פלט מעבד.

בינארי

1. קבלת ערכות

שלבים בתכנות:

שלב 1: להשמיע צליל

שלב 1 מתקדמים : שכל אחד מחברי הקבוצה ישמיע צליל.

שלב 1 מתקדמים: להשמיע שיר (יונתן הקטן)

שלב 2: להראות פרצוף

שלב 2 מתקדמים: שכל אחד מחברי הקבוצה יבחר פרצוף

שלב 2 מתקדמים: לעשות סיפור על פי ציורים וצלילים.

תאוריה:

תאי זיכרון במחשב

סיפור ראש השבט החכם,  8 חדרים.

ניסיון של מציאת כמה תאי זיכרון במחשב של הקבוצה.

שלב 3: לנסוע קדימה 1 סיבוב גלגל

שלב 3 מתקדמים : לנסוע 1 סיבוב גלגל, צליל (לבחירה), 2 סיבובי גלגל, ציור(לבחירה).
שלב 4: לנסוע אחורה 1 סיבוב גלגל

שלב 4 מתקדמים: 1 סיבוב גלגל קדימה, 2 סיבובי גלגל אחורה, 3 סיבובי גלגל קדימה, 4 סיבובי גלגל אחורה. (לא על השולחן, על הריצפה).

שלב 5: לנסוע עד האיש במהירות 50, באיש להגביר מהירות ל 100.

שלב 5 מתקדמים: 1 סיבוב גלגל קדימה במהירות 30, 2 סיבובי גלגל אחורה במהירות 60, 3 סיבובי גלגל קדימה במהירות 80, 4 סיבובי גלגל אחורה במהירות 100. (לא על השולחן, על הריצפה).

שלב 5 מתקדמים: למדוד כמה זה סל"ד במהירויות שונות (30, 50, 80, 100)

תאוריה:
עצי תרשים, הבדל בין שאלות בני אדם לשאלות שנשאל את הרובוט.

כתיבה של עץ תרשים לפתרון בעיות פשוטות (ריב עם חבר, איחור לבית הספר).
שלב 6: נסיעה בקשת.

שלב 6 מתקדמים: נסיעה של עיגול מושלם.

שלב 6 מתקדמים: נסיעה בצורה של שמונה שוכב (∞)
שלב 6 מתקדמים: נסיעה בין מכשולים במסלול בצורת נחש (מעבר קונוסים).


שלב 7: נסיעה במקום 90 מעלות
שלב 7 מתקדמים: סיבוב מושלם
שלב 6 מתקדמים: נסיעה בצורה של 

תאוריה:
מצגת שקופית מיון טושים טושים, 
מדידת נעלים 

תהליך הינדור (תאי זיכרון בתוכנה).
שלב 8:לולאות – נסיעה בריבוע.
שלב 8 מתקדמים: להקיף איש לגו (רמז צריך לשנות את התוכנה).
שלב 8 מתקדמים:  נסיעה במלבן, ציור מסוים מצלע הקצרה, ציור מסויים בצלע הארוכה.

שלב 9: יצירת פקודות – נראה אותו הדבר דרך תכנות אחרת.

שלב 9 מתקדמים: יצירה של רמזור (הדלקה וכיבוי של כתום) 
תאוריה:

היררכיה של רובוטים – סוגי רובוטים (בלי/עם חושים, בעלי יכולת לקבל החלטות תוך כדי פעולה, מוח פוזיטוני, בינה מלאכותית)
שלב 9 (הקפצה לשלב 37 בתכנות) הסבר על תיכנות דינמי וקווי תקשורת.

שלב 10:חניה של רובוט 

תאוריה:
סרט של מרצדס להחנות רובוט, סרט ערבי לחניה של הרכב – יצרתיות.

תרגיל הגשר בין שולחנות.

שלב 10 מתקדמים: איסוף של בן אדם ממקום מסויים (פרצוף לגו, ונסיעה לאורך מסלול מסויים כולל חניה וביצוע של שני פעולות בו זמנית, והורדה של הבן אדם)
שלב 11: הקלטת פעולה, מתי צריך את זה? 

שלב 11 מתקדמים: לנסות להקליט קטע של נסיעה וניתוב של הרובוט.

תאוריה:

חיישנים- סוגי חיישנים, כיצד הם עובדים, איך נראה כל חיישן.

(ברובוטRCX  יש שקופיות, בNXTצריך להסביר מהתוכנה).

שלב 12: (בחינה של הרובוט מחוץ לכיתה בגלל הרעש) נסיעה עד שמיעה של צליל.

שלב 12 מתקדמים: נסיעה במהירות 50, שומע כף, נסיעה במהירות של 100, שומע כף, עושה פרצוף עצוב וחוזר אחורה במהירות 30.
שלב 12 מתקדמים: נסיעה כל עוד הוא שומע רעש (כיצד עושים את זה ??)

שלב 13: להבחין בצליל, להתנהג בהתאם.(מפעילים פעמיים, פעם נוסע אחורה ופעם קדימה)

תאוריה:
תזכורת מדוע ניתן לשאול את הרובוט רק שאלות של כן/לא.

האם אני מקטין את קטע הנסיעה אני גורם לרובוט להיות מדויק יותר? מדוע ?
שלב 13 מתקדמים: לתכנת את הרובוט להגיע מנקודה אחת לשנייה באמצעות הקול.
שלב 13 מתקדמים: לנסות להגיע לשליטה של 3 כיוונים (על ידי רגישות לצלילים מאוד).

שלב 14: הבנה כיצד עובד החיישן אולטרא-סונר, נסיעה עד שהוא מגיע לחפץ ועצירה.

שלב 14 מתקדמים: נסיעה בחדר/מסדרון לנצח ללא נגיעה בקירות.

שלב 14 מתקדמים: נסיעה במסלול מכשולים ידוע מראש ושימוש בחיישן על מנת לא להתנגש בכלום.

שלב 14 מתקדמים: נסיעה כל עוד הוא רואה משהו....
שלב 14מתקדמים: לעשות רובוט שנוסע עד הקצה של השולחן ולא נופל.
שלב 15: להבחין במרחק ולהתנהג בהתאם.

שלב 15 מתקדמים: במידה ויש משהו מקדימה לנסוע לצד ימין, ובמידה ואין לנסוע לצד שמאל.

שלב 15 מתקדמים: לתכנת רובוט שמונחה ע"י קול וכשהוא רואה משהו מולו הוא מפסיק לנסוע לגמרי

שלב 15 מתקדמים: לבנות רובוט שמונחה על אולטרא-סונר שכשהוא שומע צליל הוא הוא עוצר לגמרי.

תאוריה: ננו-טכנולוגיה
שלב 16: להבחין בקו שחור( יכול להיות קבל/חוט) ולעצור.

שלב 16 מתקדמים: ליצור רובוט שנוסע במהירות 50 וכשהוא רואה קו הוא מגביר את הקצב עד הקו הבא (אופציונלי- תחרות רובוטים)

שלב 16 מתקדמים: לתת לרובוט לנסוע בין שני קווים ולא לצאת מהקווים עד סוף הכיתה.

שלב 16 מתקדמים: למצוא את הקשר בין מהירות הרובוט-עובי הקו שבו הוא מבחין.

שלב 17: לעקוב אחרי הקו
שלב 17 מתקדמים: לעקוב אחרי קו, אם הוא רואה מכשול הוא עוצר ומסתובב וממשיך לנסוע על הקו.

שלב 17 מתקדמים: להוסיף את האפשרות שאם הוא שומע צליל הוא יכול באמצעות הכוונה לעקוף את הקו ואז לחזור לקו.

שלב 18: חיישן נגיעה, נסיעה על שהרובוט נוגע בקיר.
שלב 18 מתקדמים: לבנות את החיישן נגיעה השני, ויצור רובוט שמגיב במידה ויש משהו בצד ימין ומגיב אחרת אם יש משהו בצד שמאל.

שלב 18 מתקדמים:  להרכיב את החיישנים מקדימה ואחורה ולתכנת אותו שאף פעם הוא לא ישאר תקוע בקיר.


שלב 19: רובוט שמקדימה עם החיישן אולטרא סונר ומאחורה עם חיישן נגיעה
