Lo Fiche Investigation 3 :
Ecole-College - Découvrir et utiliser un « langage » de programmation
Robotique - Commander le fonctionnement d'un moteur électrique
Activité 3 - Réaliser des Sous-Programmes
EBleve + _ _ _ o __

PARTIE 1 : Programmer une succession d'instructions
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PARTIE 2 : Créer des sous-programmes pour raccourcir
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