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	プログラミング講習会内容紹介
	メカモグラのプログラミングは、ブロックを並べるだけで操作できるため、 専門的な知識がなくても簡単に扱えます。パズル感覚で楽しく取り組めます。
	メカモグラのプログラミングは4つのステップ
	①動きを決める 前進・後退・回転・磁気を見つけたら止まる、 などロボットにさせたい動きを考える。
	②ブロックでプログラムする  MakeCodeで「前に進む」「待つ」「回る」 などのブロックを順番に並べて動きを作る。
	③部品のつなぎ方を決める  前進用モーター、回転用モーター、磁気センサー などを、micro:bit のどの“つなぐ場所（P0・P1…）”に接続するか最初に設定する。
	④条件で自動の動きを作る 「もし磁気を検知したら向きを変える」など、 条件ブロックを使って自律的な動きを作る。
	作成したプログラムでメカモグラをパイプコースの中で走らせ、 ゴールまでのタイムを競います。自分だけの動きを作って、 大会にチャレンジしてみよう！



