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I denna artikel diskuterar vi hur vi har anvéant resultat fran ett mindre forskningsprojekt om
programmering for att utveckla undervisningen inom teknikdmnet. I forskningsprojektet sag
vi att eleverna anvande olika strategier nar de programmerade en robot att folja en bgjd linje,
och att dessa strategier var olika framgangsrika for att 16sa uppgiften. Resultatet fran detta
projekt samt vara erfarenheter av att undervisa programmering pa grund- och
gymnasieskolan anvandes for att ta fram och prova ett undervisningsmaterial som stodjer
elevers forstaelse for programmering. Materialet adresserar inte enbart
programmeringsspecifika begrepp, utan ocksa for teknikdmnet relevanta foreteelser sasom
aterkopplingssystem, dndamalsenlighet och prova och omproéva. Undervisningsmaterialet,
som ar grundat i den didaktiska modellen Organiserande syften, utgors av en PowerPoint med
korta lararkommentarer.

Inledning

Programmering har nu kommit in som ett innehall i teknikdmnets kursplan. Det ar dock inte
sjalvklart hur detta innehall kan undervisas pa ett satt som stddjer eleverna i att utveckla sina
strategier eller hur man kan skapa en genomtankt progression. Dessutom ar utrymmet begransat
for att genomfora omfattande programmeringsprojekt i teknikamnet. Det ar darfor viktigt att
uppgifter kan knytas till de féormagor som eleverna ska fa méjlighet att utveckla nar de 1ar sig
programmera inom ramen for teknikdmnet. Programmering ar en typ av teknisk 16sning, liksom att
bygga en bro ar en teknisk 16sning, och dven om de ar olika kan man i bada fallen titta pa dem
utifran syfte, behov, konstruktionsteknik och paverkan pa ménniska, samhélle och miljo.

Syftet med denna artikel ar att presentera ett undervisningsmaterial, baserat pa vetenskaplig
grund och larares undervisningserfarenheter, som vi tagit fram for att adressera fragorna ovan.
Materialet ar tankt att ge larare stod i hur de kan tanka kring hur teknikundervisning i
programmering pa hogstadiet kan utformas for saval forstaelse for programmering i sig som
teknikundervisning i stort. I arbetet med att designa undervisningen och skapa en genomtankt
progression har vi tagit stod av den didaktiska modellen organiserande syften.

Ambitionen har varit att ta fram ett konkret material som tekniklarare i grundskolan kan anvanda i
sin undervisning. Vi kommer darfér presentera hur vi anvant resultat fran ett mindre forsknings-
och utvecklingsprojekt i kombination med erfarenheter av att undervisa om programmering pa
grund- respektive gymnasieskolan for att utveckla och lattare integrera undervisning kring
programmering i teknikdmnet. I texten resonerar vi kring de forandringar vi sdg som viktiga att
gora i den programmeringsuppgift som vi anvande i forskningsprojektet i relation till detta
undervisningsmaterial. Undervisningsmaterialet, som ar i form av en Powerpoint med kortfattade
kommentarer till l1araren, finns tillgangligt via Figshare [1], ett oppet datarepositorium for
forskningsdata och forskningsprodukter. Studien har genomforts inom ramen for Stockholm
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Teaching & Learning Studies (STLS).

Programmering for att skapa forstaelse for teknik

I forskningsprojektet undersokte vi vilka strategier elever i arskurs 9 anvande for att programmera
en robot att folja en bojd linje [2,3] (Figur 1). I en av klasserna var denna aktivitet del i ett storre
sammanhang, att folja en bojd svart linje och stanna vid en rod linje var bara en av flera uppgifter
roboten skulle gora i en modell av en automatiserad atervinningsstation. I studien valde vi dock att
narmare studera hur eleverna hanterade undervisningssituationen med den bojda linjen, da denna
typ av programmeringsuppgift ar relativt vanlig [4]. Dessutom sag vi att uppgiftens utformning
mojliggjorde for eleverna att prata om och forsoka losa teknikspecifika utmaningar med relevans
for utvecklandet av ett teknikkunnande.

L ,_

Figur 1. En av uppgifterna bestdr i att eleverna ska programmera en robot att med hjdlp av en ljussensor folja en béjd linje
for att sedan stanna vid den réda linjen. (Bild: Niklas Salomonsson)

Vi kommer att narmare diskutera sadana aspekter i relation till presentationen av
lektionsmaterialet, men till exempel uppstar intressanta fragor och diskussioner kring kodens
funktionalitet nar man for in en viss grad av komplexitet i uppgiften [5]. Detta galler ocksa det
overgripande systemet kod - robot, till exempel genom att anvanda sensorer eller inte for att fa
roboten att folja linjen. Det finns helt enkelt flera olika satt som man kan programmera en robot att
fo6lja en bojd linje pa. Dessa olika satt kan 6ppna upp for givande samtal kring input-process-output,
aterkoppling, optimering och reglering.

I forskningsprojektet och i var undervisning har vi aven noterat att elever kontinuerligt utvarderar
kodens funktion nar de observerar robotens rorelse. Detta sker spontant och ar vanligtvis ingenting
som vare sig eleverna eller vi larare uppmarksammar explicit. Vi tanker dock att det kan vara
viktigt att uppmérksamma eleverna pa vad de faktiskt gor, att analysera och utvardera tekniska
l6sningars &ndamalsenlighet ar centralt i ett teknikkunnande och nagot som elever potentiellt kan
Ova pa och utveckla nar de programmerar. Koden kan alltsa ses som en form av teknisk 16sning [5].

Slutligen har vi sett, bade i forskningsprojektet och i var reguljara undervisning, att eleverna
kontinuerligt provar och omprovar sina kodsegment. Detta skulle ocksa kunna vara nagot som man
som larare uppméarksammar och visar pa mer systematiska satt att gora det pa. Vi tror saledes att
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det finns en stor outnyttjad potential har som larare kan anvanda sig av for att stodja elevernas
forstaelse for teknik i allmanhet.

Elevers strategier att programmera en robot att folja en bojd
linje

Eleverna jobbade i par och anvande en Ipad dar de anvande blockprogrammering for att
programmera en Lego Spike robot. Samtliga robotar hade en ljussensor monterad och eleverna
uppmuntrades att utga fran en exempelkod som var tankt att stodja dem i att konstruera en kod dar
robotens sensor och hjul samverkade i rorelsen framat utmed linjen. Studien visade pa tre olika
strategier som eleverna anvande nar de programmerade sina robotar: (1) sensor-félja linjen,
sokandet efter ett kodblock som automatiskt skulle fa roboten att folja linjen (ett sadant kodblock
fanns inte i programmeringsmiljon), (2) sensor-hjul, anvandandet av kod for att skapa ett
aterkopplingssystem mellan sensor och hjul, och (3) rotationer-grader-hjul, anvandandet av
robotens forandrade position for att stegvis finjustera hjulens rorelse sa att den foljde linjen.

De olika strategierna och de utmaningar som uppstod i relation till strategierna specifikt och
programmering av en robot generellt, utgor fokus for denna text och det undervisningsmaterial vi
utvecklat. I vad som foljer kommer vi darfor att kortfattat beskriva fyra centrala poanger som vi har
utgatt ifran nar vi utvecklat materialet.

1. Programmeringsspraket och foremalet det styr: Manga elever hade lite erfarenhet av
att programmera och generellt hade de en vag forstaelse for vad mjuk- och hérdvara kunde
gora. Till exempel fanns det en férvantan om att det borde finnas ett Folja linjen-kodblock
som kunde anvandas. Kopplingen mellan robotens sensor och dess rérelse var nagot
eleverna behovde mycket stottning fran lararna for att forsta och kunna realisera i en
fungerande kod. Det vill sdga, mycket undervisning behovdes kring de processer dar input
fran sensorn omséatts som output i hjulens rorelse.

2. Programmeringsspraket: Forstaelse for programmeringsspraket. De olika kodblockens
funktion och hur de anvéands i relation till hardvaran (roboten med dess olika komponenter)
behover goras explicit.

3. Gora aktiviteter kontinuerliga med larandemalet: Samtliga elever forstod uppgiften.
Det vill siga malet var klart for alla elever (att programmera en robot att félja en bojd linje),
vagen dit var det inte. Detta skapade mycket frustration hos eleverna och mycket tid
agnades at att testa och justera koden [2].

4. Att komma i gang (och sedan fortsatta): Eleverna hade svart att komma i gang, vilket
vi ser beror pa ovanstdende punkter, det vill siga liten programmeringserfarenhet, brist pa
forstaelse for programmeringsspraket, och svart att bryta ner uppgiften i hanterbara
enheter.

Ett undervisningsmaterial for att stodja elevernas kunnande i
att anvanda programmering for att styra och reglera en egen
konstruktion med hjalp av programmering

Har foljer en beskrivning av hur vi har resonerat i utvecklandet av undervisningsmaterialet.
Lektionerna ar framtagna for att anvandas i grundskolans teknikundervisning i arskurs 7 till 9 och
ar val anpassat till Amnets kursplan. Ambitionen har ocksa varit att materialet ska vara relevant
utifran en larandeprogression; vi har darfér resonerat kring vilka generella
programmeringsaspekter som kan utgora en grund for den programmering eleverna eventuellt
kommer att méta pa gymnasiet. Det vill sdga, vad i att styra och reglera en robot att folja en bojd
linje ar relevant bortom den specifika lektionskontext som aktiviteten genomfors i. Salomonssons
och Wickberg Hugerths erfarenheter av att undervisa programmering pa grundskolan respektive
gymnasiet har legat till grund for dessa diskussioner. Vi kommer nu i tur och ordning beskriva hur
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vi har hanterat de fyra punkterna som vi presenterade i avsnittet ovan nar vi utvecklat materialet.
Efter det presenteras materialets delar och upplagg.

Programmeringsspraket och foremalet det styr

Det forsta momentet i materialet handlar om robotens delar och de kodblock som kommer att
anvandas for att kunna programmera roboten att f6lja en bojd linje. Detta moment syftar alltsa till
att introducera programmeringsspraket och den robot de ska konstruera. I ursprungsuppgiften
hade vi valt att lata eleverna jobba med fardigmonterade robotar. Har har vi dock valt att infora ett
moment dar eleverna sjalva ska montera sin robot. Detta for att eleverna ska fa en battre forstaelse
for vad de olika delarna gor och hur de interagerar med varandra.

Arbetet med att montera roboten gor ocksa att eleverna far arbeta med kursplansmalet egna
konstruktioner, vilket namns bade i teknikdmnets centrala innehall och i de 6vergripande
syftesbeskrivningarna. Nar de monterar blir det tydligt hur delarna kopplas till hubbens portar som
de sedan kommer att se i programmet nar de programmerar. Har kontextualiseras ocksa
programmeringsuppgiften i ett vidare sammanhang, vad ar programmering och vilka erfarenheter
har eleverna av programmering? Det finns flera satt att programmera en robot att folja en bojd
linje, foljaktligen finns det en rad olika kodblock och komponenter som kan anvandas. Vi bedomer
dock att de delar och kodblock som introduceras i materialet ar fullt tillrackliga for att eleverna ska
kunna losa uppgifterna tillsammans med varandra och lararen.

I den ursprungliga undervisningssekvensen var det flera elever som loste uppgiften att folja en bojd
linje helt utan att anvanda sensorn, och darmed skapade en 160sning som visserligen 1oste det
aktuella problemet, men som inte nyttjar den tillgangliga tekniken. Darav senarelades dels
monteringen av sensorn till ett senare steg, och dels lade in en uppgift att folja en linje utan
sensorn. Detta gjordes for att tydliggora programmering utan omvarldsinformation i form av
sensordata och kunna diskutera vad som mdjliggors nar sensorn sedan monteras och anvands for
den slutgiltiga uppgiften.

Som beskrivits ovan i relation till de olika strategier vi tidigare identifierat ar det lampligt att
lararen uppméarksammar eleverna pa relationen mellan mjuk- och hardvara, det vill sdga hur en viss
kod kan eller forvantas realisera robotens rorelse genom dess olika komponenter. Var erfarenhet ar
att detta ar nagot som lararen kontinuerligt bér uppméarksamma eleverna pa och att eleverna
uppmanas att diskutera tillsammans. Vad vill vi att roboten ska gora? Vilka komponenter ar
nodvandiga for att roboten ska kunna gora det vi vill att den ska gora? Vilken kod kan anvandas for
att styra komponenterna sa att de gor det vi vill att de ska gora

Programmeringsspraket

Materialet ar anpassat for elever med begransade erfarenheter av att programmera. Det ar dock
bra om de tidigare kommit i kontakt med blockprogrammering, till exempel genom Scratch eller
nagon liknande programmeringsmiljo.

Vi tanker att det inledningsvis finns tva uppenbara aspekter som undervisningen behover
uppméarksamma eleverna pa néar de ska borja anvanda blockprogrammering. Det ena ar kopplingen
mellan kodblock och de fysiska artefakter som ska programmeras, i det har fallet en robot. Att det
foreligger ett aterkopplingssystem mellan kod och féremal och att foremalet enbart gor vad som
star i koden. Det andra som eleverna behover fa syn pa och diskutera ar de specifika kodblock som
de ska anvanda. Vad de kallas, hur de ser ut och vad de anvands till.

Vi rekommenderar att lagga tid inledningsvis att lata eleverna bekanta sig med de olika
kodblocken, men det ar forst i handling nar de anvands och eleverna sjalva kan se effekterna av
dem som de blir meningsfulla och begripliga. Av samma skal introduceras den centrala
komponenten sensorn nar den framstar som meningsfull att anvanda for eleverna. Det vill sdga, nar
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sensorn kan losa en reell utmaning. Nar eleverna arbetar med de olika programmeringsuppgifterna
i materialet ar det darfor viktigt att du som larare aterknyter, sammanfattar och paminner eleverna
om programmeringssprakets logik och de delar som bygger upp denna logik. Som namnts ovan har
vi valt att enbart presentera de kodblock som eleverna kommer att anvanda for att kunna
programmera roboten att gora de olika rorelserna.

Gora aktiviteter kontinuerliga med larandemalet

Det faktum att samtliga elever forstod vad de skulle gora, det vill saga programmera en robot att
f6lja en bojd linje och att sedan stanna pa en angiven plats, visar att eleverna hade mal i sikte.
Begreppet mal i sikte kommer fran den didaktiska modellen Organiserande syften [6] som anvands
av larare och forskare for att designa och analysera undervisning (se t.ex. Danielsson Thorell m.fl.,
2014 [7]). Modellen ar grundad i en pragmatisk teoribildning [8] och utgar fran att lararen alltid
har ett 6vergripande syfte med undervisningen, eleverna ska lara sig ndgonting. For att eleverna
ska na det 6vergripande syftet, detta ar ju ndgonting som de &nnu inte kan, behover lararen
organisera aktiviteter som ligger néara elevernas erfarenheter och som de forstar och kan agera pa,
dessa elevnara aktiviteter ar lektionens ndrliggande syften.

Ett bra nérliggande syfte ger eleverna mal i sikte i det att de forstar vad de ska gbra och kan sjélva
avgora nar de ar klara. Detta kan man bland annat mérka genom att det ar fa fragor fran eleverna
gallande vad de ska gora eller hur de ska gora. Vidare behover det narliggande syftet ocksa skapa
ett behov av att veta, det vill saga eleverna behover skapa nya relationer till det de moter i
undervisningen (t.ex. vi behover en kod som gor att den stannar nar den ser en rod farg). Det
racker givetvis inte att de narliggande syftena ar mal i sikte eller skapar ett behov av att veta, de
behover ocksa goras kontinuerliga med varandra och darmed kopplas med lektionens évergripande
syfte. Detta kan inte eleverna gora sjalva utan detta behover lararen hjalpa eleverna med.

I relation till ovanstaende modell kunde vi i forskningsprojektet konstatera att aktivitetens
overgripande syfte var att eleverna skulle utveckla en forstaelse for systemet sensor - rorelse och
att det enda néarliggande syftet - Programmera roboten sa att den féljer den bojda linjen och
stannar pa avsedd plats - var alltfor omfattande. Ingen elev fragade vad de skulle gora, daremot
agnade de mycket tid till att diskutera hur de skulle goéra och behévde mycket hjalp fran lararna.
Aktiviteten att utveckla en forstaelse for systemet sensor-rorelse behovde flera narliggande syften
och som pa ett battre satt grundas i elevernas tidigare erfarenheter. I materialet har vi darfor
skapat aktiviteter som startar fran en tankt elevgrupp med lite erfarenhet av programmering. Varje
aktivitet, eller narliggande syfte, ar formulerade sa att de ger mal i sikte och successivt kopplas
samman med varandra mot det 6vergripande syftet.

Att komma i gang (och sedan fortsatta)

I den tidigare studien hade eleverna tillgang till en exempelkod som uppmuntrade strategi 2 ovan,
dvs sensor-hjul som innebar att skapa ett aterkopplingssystem mellan sensor och hjul. Det visade
sig dock att exempelkoden anvandes sparsamt, formodligen eftersom den var for komplex givet
elevernas forkunskaper. Det var for svart for eleverna att forstd hur exempelkoden kunde anvandas
for att realisera robotens rorelse.

For elever som till exempel forvantade sig att hitta ett Folja linjen-kodblock eller anvanda
rotationer snarare an sensorn, fyllde exempelkoden ingen funktion. I materialet ska alla elever
darfor utga fran en specifik kod (Figur 2) for att programmera roboten att géra den forsta enkla
rorelsen att kora framat i 10 cm. Nar vi har utvecklat uppgiften har vi sett att det 4r mycket
betydelsefullt att eleverna tidigt far uppleva att det de gor far roboten att reagera pa programmet.
Det vill saga att de i handling ser att input omvandlas till output.
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Figur 2. Exempelkod for att roboten ska koéra framdt 10 cm.

Det narliggande syfte ar skapa den hdr koden och testa sa att ni far roboten att kéra framdt. Detta
syfte ger eleverna mal i sikte och de kan enkelt avgora nar de &r klara, koden ar ocksa sa pass
enkel att de latt kan uppméarksamma, testa och justera saker i den ifall de vill &ndra nagot i
rorelsen. Till exempel vad hander om vi andrar rorelsehastigheten eller riktningen i kommandot
kor?

Nar alla elever har fatt roboten att rora sig framéat introduceras nasta 6vning. Har ska eleverna,
utifran koden de precis har konstruerat, programmera roboten sa att den beskriver en kvadratisk
rorelse. Det finns olika satt att gora detta pa, ett sitt ar att anvanda en loop vilket ocksa
introduceras som ett mojligt 10sningsforslag (Figur 3).

Nar eleverna har programmerat sin robot och ar klara diskuteras darfor de olika forslag som har
kommit upp. De olika férslagen kan med fordel diskuteras utifran funktionalitet, nar ar loop bra att
anvanda? Nar ar det inte? Fungerar loop om roboten skulle utfora en rektangular rorelse?
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Figur 3. Exempelkoder for att roboten ska beskriva en kvadratisk rorelse.

Materialet ar genomgaende uppbyggt pa ovanstaende satt. Det vill sdga en forflyttning mot mer
komplexa program och dar stottningen successivt avtar. Pa detta satt skapas en kontinuitet mellan
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de olika aktiviteterna dar eleverna successivt kan agera mer sjalvstandigt i sin programmering.

Undervisningsmaterialets delar och upplagg

Lektionerna ar tankta att genomforas under cirka fyra timmar, férdelat pa tva eller tre tillfallen och
bestar av nedanstaende delar. Vi har anvéant en variant av den klassiska EPA-modellen néar vi
planerat de olika aktiviteterna. EPA star for enskilt-par-alla, och syftar till att lata elever vaxla
mellan enskild reflektion, samtal i par eller mindre grupp och samtal i helklass. Genom att
aktiviteterna ror sig mellan grupparbete till helklassamtal kan eleverna dela med sig av sina tankar
och erfarenheter.

Vi har sett att parprogrammering ar att foredra, snarare an att eleverna arbetar i grupper om tre
eller fler. Att arbeta pa detta satt dar grupperna arbetar parallellt med samma uppgifter ger
eleverna mojlighet att se och diskutera alternativa losningar som deras kamrater anvant sig av. Det
ger ocksa oss larare mojlighet att se vad eleverna har svart med vilket utgor en grund for att kunna
sammanfatta och konkretisera vad som &r centralt och viktigt for den fortsatta processen framat.

Materialets overgripande syfte ar att stodja elevernas forstaelse for hur man med hjalp av
programmering kan styra och reglera ett foremal genom ett aterkopplingssystem. Utéver de

programmeringsspecifika begrepp eleverna moéter i 6vningarna kommer de ocksa anvanda mer
allmanna begrepp och principer kopplade till teknikamnet.

Introduktion till robotprogrammering

Robotprogrammering introduceras dar hardvara och mjukvara diskuteras. Samtalen grundas i
elevernas tidigare erfarenheter, bade gallande programmering generellt och den specifika
programmeringsmiljo som de kommer att arbeta i.

Ndrliggande syfte: Montera roboten i enlighet med anvisningen.

Ovning 0

I den héar ovningen far eleverna lara sig vilka kodblock som kravs for att starta programmet,
aktivera motorerna och att fa roboten att rora sig framat. De lar sig ocksa att 6verfora koden fran
mjukvara till roboten.

Ndrliggande syfte: Skapa den har koden, och testa sa att ni far roboten att kora framat.
Ovning 1

I den héar dvningen ovar eleverna pa att konstruera ett program som far roboten att f6lja en
forutbestamd bana genom att kora framat och sedan svanga. Genom begreppet repetera/loop

introduceras eleverna till potentiellt mer funktionella l6sningar.

Ndrliggande syfte: Bygg pa koden sa att roboten aker i kvadrat, och stannar nar den kommit
tillbaka till ursprungspunkten.

Ndrliggande syfte: Diskutera for- och nackdelar med de olika 16sningsforslag klassen har anvant.
Ovning 2

I den har ovningen far eleverna 6va sig pa att programmera roboten att med hjalp av motorer folja
en bojd linje utan sensorer.

7110



ATENA Didaktik
ATENA Vol 6 Nr 1 (2024)
DOI: 10.3384/atena.2024.5363

Nidrliggande syfte: Fa roboten att folja den bojda linjen och stanna vid den réda linjen.

Ndrliggande syfte: Jamfor er kod med en annan grupp och diskutera mojliga forbattringar man
skulle kunna gora.

Ndrliggande syfte (hemuppgift): Prata hemma om vilka maskiner/apparater ni har som anvander sig
av den har typen av kod.

Ovning 3

I den héar 6vningen far eleverna montera en ljussensor pa sin robot och se hur den fungerar och hur
dess input visualiseras i programmet. Eleverna far 6va sig pa att programmera roboten att kora
framat och stanna nar dess ljussensor registrerar rod farg. I den har uppgiften ar fokus pa att
forsta hur aterkopplingssystemet sensor-motorer fungerar. I efterfoljande uppgift ska eleverna
konstruera en kod som kan anvandas for en mer komplex rorelse.

Ndrliggande syfte: Montera och aktivera ljussensorn pa roboten.

Nidrliggande syfte: Fa roboten att kora framat med hjalp av en loop och stanna néar ljussensorn
registrerar rod farg.

Ndrliggande syfte: Jamfor er kod med losningsforslaget, vilka skillnader finns och nar anvands den
héar typen av program?

Ovning 4

I den har 6vningen ska eleverna konstruera en kod som far roboten att folja en bgjd linje med hjalp
av en ljussensor.

Ndrliggande syfte: Anvand lampliga kodblock for att bygga en kod som med hjalp av ljussensorn
foljer den svarta linjen och stannar vid den roda.

Ndrliggande syfte: Jamfor er kod med de andra gruppernas losningar samt losningsforslaget, vilka
skillnader samt for- och nackdelar finns?

Diskussionsfragor och uppgifter

Utover dessa 6vningar, finns det i undervisningsmaterialet vi delar pa Figshare [1] forslag pa
diskussionsfragor och uppgifter for att relatera programmeringskoncepten till tekniska losningar i
elevens vardag. Ett exempel pa en sadan uppgift ar: “Titta hemma och prata med familjen. Vad har
ni for maskiner/apparater hemma som anvander sig av den har typen av kod?” ([1], slide 13). Ett
senare forslag pa diskussion handlar om programmeringens och sensorers betydelse for samhalle,
individ, miljo och arbetsliv. Dessa diskussioner kan anvandas for att uppfylla kursplanens syfte, dar
en del kretsar just kring hur tekniken paverkar samhalle, individ och miljo.

Sammanfattande kommentarer

Vi ar mycket val medvetna om att utrymmet ar begransat for att genomfora omfattande
programmeringsprojekt i teknikamnet. Vi tanker darfor att det ar viktigt att uppgifter kan knytas
till de formagor som eleverna ska fa mojlighet att utveckla nar de lar sig programmera inom ramen
for teknikamnet. Som diskuterats i texten ser vi flera omraden som kan hanteras nar eleverna gor
de foreslagna uppgifterna, till exempel att utvardera tekniska l6sningar utifran dess funktionalitet
eller att préva och omprova pa ett systematiskt satt. Vi tanker ocksa att programmering kan
anvandas for att introducera eller exemplifiera tekniska system dar man far mota begrepp som
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input, output, process, aterkoppling, mal med systemet. I relation till detta kan det finnas andra
formagor som berors i uppgiften men som vi &nnu inte har noterat.

Ut6ver programmeringens roll i teknikundervisningen kan ocksa lyftas att undervisningen ger en
forstaelse for grundlaggande programmeringskoncept och begrepp, som variabler, villkorssatser
och loopar, vilket i sig ar vardefull kunskap som ocksa lagger en god grund for de elever som sedan
laser programmering pa gymnasiet. Slutligen, vi tror det skulle vara mycket givande att testa
materialet i fler sammanhang och det skulle vara mycket intressant att ta del av de justeringar och
forbattringar som kan goras.

Forfattare

Niklas Salomonsson arbetar som teknik- och slgjdlarare i Stockholms stad. Niklas har ett
forstelararuppdrag med inriktning mot teknikamnet.

Mattias Wickberg Hugerth ar gymnasielarare i svenska, engelska och IT-amnen i Stockholms stad.
Sedan hosten 2022 ar Mattias &ven doktorand vid Data- och systemvetenskapliga institutionen pa
Stockholms universitet, med fokus pa artificiell intelligens i utbildning.

Per Anderhag arbetar som lektor pa Stockholm stads utbildningsférvaltning samt ar affilierad
forskare pa institutionen for &mnesdidaktik, Stockholms universitet.

Figur 4. Férfattarna Niklas Salomonsson, Mattias Wickberg Hugerth och Per Anderhag.
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