  ROIECT DIDACTIC
 Modulul: 	Robotică		
Data: 				
Durata lecției: 45 min
Loc de desfășurare: Laboratorul de informatică	
Profesor: 			
Subiectul lecției:	Sisteme de execuție
Tipul lecției: Lecție de consolidare și aprofundare a cunoștințelor		
I COMPETENȚE SPECIFICE
CS1 – Construirea de modele simple de roboţi
CS2 – Crearea mediilor simulate de lucru ale modelelor de roboți
CS3 –Conducerea manuală, automată și manumatică a modelelor de roboți 
CS4- Elaborarea programelor de conducere cu modele de roboți 
CS5- Respectarea regulilor de securitate, ergonomice și etice în construirea modelelor de roboți, în conducerea și programarea acestora
II UNITĂȚI DE COMPETENȚĂ
UC2.6-Asamblarea și dezasamblarea modelelor sistemelor de execuție a roboților 
III OBIECTIVE OPERAȚIONALE
O1-Să identifice tipurile de sisteme de execuție în Lego Spike Prime, studiind fișa.
O2- Să descrie funcționarea motoarelor unghiulare mari și medii- utilizând limbajul/noțiunile specific/specifice.
O3- Să construiască un robot conform instrucțiunilor date, evaluând funcționalitatea acestuia.
IV STRATEGII DIDACTICE
1. Metode didactice: dialogul, conversația, explicația, învățare prin cooperare, dezbateri
2. Mijloace de învățământ:  calculatoare, proiector, tablă interactivă, resurse online ( tutoriale video, articole, site-uri educative) 
3. Forme de organizare a învățării: activitate frontală, activitate individuală, lucru în echipă, proiecte colaborative, brainstorning
Bibliografie: Curriculum național Aria curriculară Tehnologii, disciplina educație tehnologică clasele V-IX, Chișinău 2018, Aplicația Bricklink Studio 2.0, tutorial video youtube


V STRUCTURA LECȚIEI
	Nr crt
	Ob.
Op.
	ETAPELE LECȚIEI
	ACTIVITĂȚI DE ÎNVĂȚARE
	FORME DE ORGANIZARE A ÎNVĂȚĂRII
	TIMP
	RESURSE
	EVALUARE

	
	
	
	ACTIVITATE DESFĂȘURATĂ DE PROFESOR
	ACTIIVTATE DESFĂȘURATĂ DE ELEVI
	
	
	METODE și procedee
	MIJLOACE didactice
	

	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9
	10

	1
	
	Moment organizatoric
	
Profesorul salută elevii și realizează verificarea temei pentru acasă

	Elevii lucrează în perechi, verifică reciproc tema pentru acasă, discută situațiile neclare sau greșelile comise
	Activitate frontală
	2 min
	
Conversația
	Echipamente IT
	Observația curentă
sistematică

	[bookmark: _Hlk168340695]2.
	
	

Evocarea captarea atenției 
	

Profesorul propune elevilor un joc interactiv pe platforma Wordwall.Explică regulile jocului menționând că jocul va include întrebări legate de funcțiile și tipurile de senzori.
https://wordwall.net/ro/resource/75196903
	Elevii se conectează pe platforma Wordwall și participă activ la jocul interactiv, răspunzând la întrebările propuse.
La final fiecare elev își vede clasamentul  și discută despre răspunsurile corecte și greșite pentru a-și consolida cunoștințele
	


Activitate individuală 
	

5
min
	


Joc interactiv
	


Calculatorul
Aplicația Wordwall
	

Evaluare formativă



	3
	
O1


















O2
























	Realizarea sensului
	Profesorul explică elevilor 
 Sistemele de execuție sunt componente ale robotului care execută mișcările și acțiunile necesare.
Tipuri de sisteme de execuție: motoare electrice, sisteme hidraulice, sisteme pneumatice..
Tipuri de sisteme de execuție în Lego Spike Prime: motoare mari și motoare medii.
Controlul sistemelor de execuție implică utilizarea senzorilor și a unităților de comandă pentru a asigura funcționarea corectă și eficientă a acestora.
Profesorul demonstrează un videou despre motoarele Spike Prime.
https://youtu.be/AOiUIz9ethU?si=QtyuEFpkmcs8q_f4
[bookmark: _Hlk172102522]Profesorul împarte elevilor Fișa nr.1 și le explică/demonstrează detaliat conținutul 
[bookmark: _Hlk172102780]Profesorul demonstrează cum să conectează motoarele la hub-ul Spike Prime, atît manual cât și utilizînd aplicația Spike Prime.
· Demonstrație manuală:
1. Conectează motoarele la hub-ul LEGO Spike Prime utilizând cablurile incluse.
2. Asigură stabilitatea motoarelor pe robot cu piesele LEGO.
3. Verifică conexiunile pentru a fi siguri că sunt bine fixate.
· Demonstrație în aplicația Spike Prime:
1. Deschide aplicația Spike Prime.
2. Conectează hub-ul la un dispozitiv prin Bluetooth sau cablu USB.
3. Configurează inițial motoarele în aplicație, selectând funcțiile și parametrii corespunzători.
[image: ]
	




Elevii ascultă profesorul
Și fac notițe în caiet




Privesc tutorialul 








Elevii asamblează sistemele de execuție pe modele lor de roboți, conectează motoarele la hub-ul Spike Prime și urmează pașii demonstrați de profesor pentru a verifica și testa funcționalitatea acestora.
	
Activitate frontală





















Activitate
în grup




	15 min
	




Explicația




















Demonstrația


	





Calculatorul
Setul  Lego Spike Prime




Youtube tutorial









Calculatorul

Setul  Lego Spike Prime

Aplicația Spike Prime App
	Evaluare orală 

	4
	
O3




	Reflecția
	Profesorul propune elevilor următoarea instrucțiune  https://primelessons.org/RobotDesigns/instructions/DroidBotIVBuildInstructions.pdf
Referitor la construcția unui robot care  poate fi utilizat ca instrument de învățare și ca un proiect de bază pentru FIRST LEGO League și îndeamnă elevii să construiască acest robot urmând pașii după instrucțiune.

	Elevii accesează  
 Linkul și construiește robotul după instrucțiune 
După finalizarea construcției, elevii testează robotul, evaluând funcționalitatea acestuia și identificând eventualele probleme. Elevii vor prezenta apoi concluziile și observațiile lor , discutând despre provocările întâmpinate și soluțiile găsite.

	Lucrul în echipă
	20
min
	Asaltul de idei
	Calculatorul

Kit-ul Lego Spike Prime
	Evaluare formativă

	5
	


	Evaluarea
și
Extinderea
	Profesorul formulează tema pentu acasă Să  proiecteze în Studio 2.0 un robot cu un anumit sistem de execuție care să utilizeze cel putin senzori care va putea fi folosit în diferite activități.
Notează elevii.
	Elevii notează tema pentru acasă și adresează întrebări pentru clarificare în caz dee necesitate
	Activitate frontală
	5 min
	Conversația
	Calculatorul

Kit-ul Lego Spike Prime
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Fișa nr.1
[image: ]
1. Motor unghiular Mare Motorul este proiectat să funcționeze în modele atât ca motor, cât și ca senzor. Cu senzor de rotație avansat integrat, motorul poate returna atât viteza, cât și poziția sa.
Caracteristici de bază: 
· Senzor de viteză (se măsoară în procente în raport cu viteza maximă) 
·  Poziția relativă în grade • Poziția absolută în grade (-/+ 180 de grade)
·  Posibilitate de conectare a unui ax pe ambele părți. •
·  Motorul are o geometrie care permite o construcție versatilă și integrare ușoară în diferite modele de roboți 
· Tip Conector LEGO® Power Functions 2.0 (LPF2) for connection to LEGO Smarthubs 
· Lungimea firului 250mm 
· Output (ieșire) motor 
· Tensiune: Min: 5V • Max: 9V Fără sarcină: • Cuplu: 0 Ncm • Viteză: 175 RPM +/- 15% • Consum de curent: 135 mA +/- 15% Eficiența maximă: • Cuplu: 8 Ncm • Viteza: 135 RPM +/- 15% • Consum de curent: 430 mA +/- 15% Blocaj: • Cuplu: 25 Ncm • Viteză: 0 RPM • Consum de curent: 1900 mA +/- 15% Toate datele de performanță se bazează pe o sursă de alimentare de 7,2 V.
· Input (intrare) senzor Senzor de rotație: • Rezoluție: 360 de numărări pe revoluție • Rezoluția este numărul de numărări efectuate de senzor pentru fiecare rotație completă (360 de grade) pe axa de ieșire • Precizie: ≤+/- 3 grade • Rata de actualizare: 100 Hz   
[image: ]2. Motor Unghiular Mediu:
 Motorul este proiectat să funcționeze atât ca motor, cât și ca senzor. Având un senzor de Rotație avansat integrat în interiorul său, motorul poate returna atât viteza, cât și poziția. Motorul poate detecta și interacțiunea cu utilizatorul, dacă el este rotit manual.
Caracteristici de bază: Senzor de viteză (se măsoară în procente în raport cu viteza maximă) 
· Poziția relativă în grade
· Poziția absolută în grade (-/+ 180 de grade) 
· Posibilitate de conectare a unui ax pe ambele părți.
· Motorul are o geometrie care permite o construcție versatilă și integrare ușoară în diferite modele de roboți
Tip Conector LEGO® Power Functions 2.0 (LPF2) for connection to LEGO Smarthubs
Lungimea firului 250mm 
Output (ieșire) motor Tensiune: • Min: 5V • Max: 9V 
Fara sarcina: • Cuplu: 0 Ncm • Viteză: 185 RPM +/- 15% • Consum de curent: 110mA +/- 15% 
Eficiență maximă: • Cuplu: 3,5 Ncm • Viteză: 135 RPM +/- 15% • Consum de curent: 280mA +/- 15% 
Blocaj: • Cuplu: 18 Ncm • Viteza: 0 RPM • Consum de curent: 800mA +/- 15%
Input (intrare) senzor bSenzor de rotație:
 • Rezoluție: 360 de numărări pe revoluție
 • Rezoluția este numărul de numărări efectuate de senzor pentru fiecare rotație completă (360 de grade) pe axa de ieșire 
• Precizie: ≤+/- 3 grade
 • Rata de actualizare: 100 Hz
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