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Programarea roboἪilor virtuali 

 

Prof. Diaconu Diana Elena  

Colegiul NaŞional "IenŁchiŞŁ VŁcŁrescu", T©rgoviҍte 

 

 

Proiect de lecŞie 

 

Data: 5.05.2021 

Profesor: Diaconu Diana Elena 

Unitatea de ´nvŁἪŁm©nt: Colegiul NaŞional "IenŁchiŞŁ VŁcŁrescu", T©rgoviἨte 

Clasa: a VII-a A 

Disciplina: InformaticŁ Ἠi Tehnologia InformaἪiei Ἠi a ComunicaἪiilor 

Unitatea de ´nvŁἪare: AplicaἪii STEM 

Titlul lecἪiei: Programarea roboἪilor virtuali 

Forma de realizare: LecἪie integratŁ 

Tipul lecἪiei: mixtŁ 

Resurse temporale: 50 minute 

Resurse umane: 31 elevi 

Resurse materiale: Laboratorul de informaticŁ, videoproiector, fiἨŁ de lucru 

Suport didactic:  

- https://youtu.be/Vc6pAak_taA 

ñInformaticŁ Ἠi TICò, clasa a VII-a, LuminiἪa Ciocaru, ἧtefania Penea, Oana Rusu, 

Claudia-Elena Mitrache, Editura Intuitext, 2019 

- https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20VII-

a/Informatica%20si%20TIC/U0MgR1JVUCBFRElUT1JJ/ 

- Programa ἨcolarŁ pentru disciplina INFORMATICŀ ἧI TIC, Clasele a V-a ï a VIII-a, 

BucureἨti, 2017 

CompetenŞe generale:  

2. Rezolvarea unor probleme elementare prin metode intuitive de prelucrare a 

informaἪiei  
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3. Elaborarea creativŁ de mini proiecte care vizeazŁ aspecte sociale, culturale Ἠi 

personale, respectând creditarea informaἪiei Ἠi drepturile de autor 

CompetenἪe specifice: 

1.3 Utilizarea aplicaἪiilor colaborative ´n scopul dezvoltŁrii ´n echipŁ a unor materiale 

digitale 

3.3. Implementarea algoritmilor într-un mediu de programare ´n scopul rezolvŁrii 

creative a unor probleme având caracter aplicativ 

La sf©rĸitul activitŁŞii elevii vor fi capabili: 

- sŁ transpunŁ ´ntr-un limbaj de programare algoritmi interdisciplinari 

- sŁ ´nἪeleagŁ utilitatea senzorilor unui robot virtual 

- sŁ lucreze ´n echipŁ, pe platforme colaborative, proiecte transdisciplinare 

Metode Ἠi strategii didactice: 

- -exerciŞiul 

- -explicaŞia 

- -munca ´n echipŁ 

- -observaŞia 

- -discuŞia 

Descrierea activitŁŞii: 

1. Moment organizatoric (3 minute) 

- se face prezenŞa; 

- se pregŁteĸte materialul didactic ĸi se verificŁ echipamentele de calcul; 

- se anunŞŁ titlul ĸi obiectivele lecŞiei; 

 

2. Captarea atenŞiei (2 minute) 

Elevii sunt rugaŞi sŁ se mute ´n aĸa fel ´nc©t sŁ poatŁ lucra ´n grupe de c©te 2 elevi 

pentru rezolvarea unor fiἨe de lucru pe tema Programarea roboҏilor virtuali. 

Se solicitŁ rŁspuns din partea elevilor la urmŁtoarele ´ntrebŁri:  

-Aҏi auzit de STEM? 

-C©te tipuri de senzori cunoaҍteҏi? 

-Aҏi programat vreodatŁ un robot virtual? 

  

Profesorul rŁspunde: 

STEM este un acronim care se compune din cuvintele provenite din limba englezŁ: 

Science, Technology, Engineering Ἠi Mathematics. STEM este introdus ´n educaἪia elevilor 

pentru a-i ajuta sŁ ´nἪeleagŁ concepte abstracte prin experimentare Ἠi joacŁ. De exemplu, 
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pot ´nἪelege cum se construieἨte Ἠi cum se programeazŁ un robot virtual, ´ntr-un mod 

atractiv. 

Science (ἧtiinἪe) ï lecἪiile din laboratorul digital abordeazŁ subiecte din sfera ἨtiinἪelor 

exacte. EἨti, practic, provocat sŁ aplici continuu cunoἨtinἪele acumulate. 

 

Technology (Tehnologie) ï tot ceea ce lucrezi are aplicabilitate practicŁ. Pentru a gŁsi 

soluἪii la provocŁrile lansate pe parcursul fiecŁrei lecἪii, ´Ἢi foloseἨti g©ndirea criticŁ Ἠi 

creativitatea. 

 

Engineering (Inginerie) ï ´Ἢi dezvolἪi, ´n mod constant, abilitŁἪile inginereἨti pentru a 

construi modele. FoloseἨti tehnologia ´n mod util, iar aplicaἪiile practice ´Ἢi stimuleazŁ 

imaginaἪia. 

 

Mathematics (MatematicŁ) ï faci apel la cunoἨtinἪele de matematicŁ ori de c©te ori 

mŁsori, numeri sau estimezi atunci c©nd construieἨti. 

 

RoboἪii virtuali pe care ´i vom folosi astŁzi au senzor ultrasonic pentru detectarea 

obstacolelor, senzor de culoare, senzor de presiune, microfon, senzor infraroἨu, 

senzor giroscopic, busolŁ. 

 

Vom programa ´mpreunŁ un robot virtual folosind platforma https://lab.open-

roberta.org/. 

 

3. Reactualizarea cunoĸtinŞelor (10 minute) 

Profesorul pune ´ntrebŁri din programare, precum: 

-Ce este o structurŁ alternativŁ sau de decizie? 

O structurŁ alternativŁ sau de decizie ne permite sŁ evaluŁm o expresie ҍi sŁ 

acҏionŁm ´n funcҏie de valoarea de adevŁr a expresiei. 

-Ce este o structurŁ repetitivŁ? 

O structurŁ repetitivŁ executŁ o instrucҏiune de un anumit numŁr de ori sau c©t timp 

o condiҏie este adevŁratŁ. 

Elevii rŁspund la ´ntrebŁri. 

 

4. DesfŁĸurarea lecŞiei (30 minute) 

Pentru ´nvŁἪarea activŁ, se va efectua urmŁtorul exerciἪiu: 

https://lab.open-roberta.org/
https://lab.open-roberta.org/
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Se solicitŁ elevilor sŁ scrie ´n bara de adrese a browserului https://lab.open-

roberta.org/ Ἠi sŁ aleagŁ sistemul EV3, ca ´n Figura 1.  

 

 

Figura 1. Alegerea sistemului din Open Roberta 

 

Platforma Open Roberta Lab este un mediu de programare online ce ne va ajuta sŁ 

programŁm un robot virtual 2D Ἠi reali 3D.  

Setul EV3 include urmŁtorii senzori pentru robotul 3D, senzori care se pot vedea Ἠi ´n 

Figura 2, atunci c©nd se configureazŁ robotul: 

º Tactil - determinŁ contactul cu suprafaἪa 

º Ultrasonic - mŁsoarŁ distanἪa faἪŁ de suprafeἪele din apropiere 

º Culoare - determinŁ culoarea Ἠi mŁsoarŁ intensitatea culorii 

º Giroscopic - determinŁ rotaἪia robotului 

º InfraroἨu - determinŁ semnalele telecomenzii IR 

 

Figura 2. Configurarea robotului 

https://lab.open-roberta.org/
https://lab.open-roberta.org/
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Vom folosi fereastra de simulare din Figura 3 pentru a programa roboἪelul cu ajutorul 

Limbajului NEPO, pentru a se deplasa pe anumite trasee Ἠi a desena forme geometrice. 

 

Figura 3 Fereastra de simulare 

 

AcἪionarea robotului se va face folosind blocurile din Figura 4, prin tragerea blocului 

selectat ´n zona de programare. De exemplu dacŁ vrem sŁ meargŁ robotul ´nainte, cu viteza 

50%, pe o distanἪŁ de 30 cm, vom folosi acҏionare motor ´nainte viteza % 50, distanta cm 

30. 

  

Figura 4 Blocuri de AcἪiune ale robotului 

 

Control conἪine blocuri de decizie, repetitive care condiἪioneazŁ robotul sŁ acἪioneze 

într-un anumit fel.  
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Figura 5. Blocuri de control ale robotului 

Se va executa spre exemplificare un program. 

Creaҏi un program pentru un robot EV3, care va deplasa pe o traiectorie ce va desena 

un triunghi echilateral. 

Se creeazŁ un cont personal pe platformŁ. Ċn partea st©ngŁ a ecranului se aflŁ o zonŁ 

în care vom aduce cu ajutorul mouse-ului blocuri pentru a putea programa. Ċn partea dreaptŁ 

este un simulator în care putem vedea un robot, care se va deplasa atunci când vom porni 

simularea Ἠi va executa programul scris ´n partea st©ngŁ a ecranului. 

Programul conἪine o structurŁ repetitivŁ ce executŁ de trei ori urmŁtorii paἨi: 

-deplasarea robotului ´nainte pe o distanἪŁ de 40 cm, cu viteza 50 

-întoarcere spre stânga la 120 grade, cu viteza 30  

În final, robotul se va deplasa pe o traiectorie ce va desena un triunghi echilateral, 

aἨa cum se vede ´n Figura 6. 

 

Figura 6. Traiectoria parcursŁ de robot 
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Pentru cei care au nevoie de ajutor, pot vizualiza videoclipul de la adresa de mai jos: 

https://youtu.be/Vc6pAak_taA 

De acum, li se cere elevilor sŁ se grupeze c©te doi Ἠi sŁ creeze un program pentru 

un robot EV3, ce se va deplasa pe o traiectorie ce va desena un pŁtrat sau o altŁ formŁ 

geometricŁ. 

Elevii vor prezenta programele realizate, vor primi ´ntrebŁri de la colegi la care vor 

rŁspunde. 

 

5. Operationalizarea cunoἨtinἪelor (asigurarea conexiunii inverse) (4 minute) 

- se evidenŞiazŁ aplicaŞiile realizate; 

- se semnaleazŁ eventualele greĸeli ĸi se fac observaŞii; 

- se evidenŞiazŁ ĸi se noteazŁ elevii ´n funcŞie de ´ndeplinirea cerinἪelor 

din fiἨa de lucru realizatŁ; 

 

6. Asigurarea retenŞiei  (1 minut) 

-Se propune ca temŁ pentru acasŁ urmŁtoarea sarcinŁ: 

SŁ se ´mbunŁtŁŞeascŁ aplicaŞiile realizate ´n clasŁ ´n funcŞie de observaŞiile primite ´n 

cadrul evaluŁrii.  

Forme de evaluare a activitŁŞii: 

- aprecierea corectitudinii rezolvŁrii aplicaŞiilor,  

- notarea prezentŁrii lucrŁrilor realizate de cŁtre elevi 

Impactul asupra elevilor: 

- Conĸtientizarea importanἪei competenἪelor digitale în viitorul elevilor. 

- PerfecŞionarea competenŞelor digitale. 

- Valorificarea potenŞialului elevilor. 

Concluzii 

Elevii urmŁresc cu atenŞie explicaŞiile profesorului ĸi ´ĸi ´nsuĸesc noŞiunile despre 

programarea roboἪilor virtuali. 

Elevii lucreazŁ ´n echipe de c©te 2 elevi la realizarea cerinἪelor dintr-o fiἨŁ de lucru ´n 

care se creazŁ un program ce va deplasa un robot pe o traiectorie ce va desena un pŁtrat 

sau o altŁ formŁ geometricŁ. 

Elevii ´ĸi folosesc competenŞele digitale ĸi creativitatea pentru a realiza ´mpreunŁ 

fiἨele de lucru solicitate. 

Ċn urma realizŁrii fiἨelor, fiecare grup de elevi va prezenta ´n faŞa clasei programul 

realizat. 

https://youtu.be/Vc6pAak_taA
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Anexa 1 

 

 

FiἨa de lucru 

 

 

Timp de lucru: 20 minute 

1. DacŁ nu aveἪi deja, creaἪi-vŁ un cont personal pe platforma https://lab.open-

roberta.org 

2. AlegeἪi un robot EV3 

3. CreaἪi un program pentru un robot EV3, care va deplasa pe o traiectorie ce va 

desena un pŁtrat, dreptunghi, cerc, stea sau mai multe forme geometrice. 

4. SalvaἪi programul ´n contul vostru. 

5. ExportaἪi programul Ἠi salvaἪi-l ´n folderul cu numele vostru din calculator. FiἨierul 

va avea numele vostru. 

6. CreaἪi ´n Google Drive ´mpreunŁ cu colegul/colega de echipŁ un document ´n care 

veἪi descrie robotul Ἠi programul, dupŁ care veἪi adŁuga capturi de ecran cu programul 

realizat pe platforma Open Roberta Lab 

7. DenumiἪi documentul cu cele douŁ nume ale celor din echipŁ 

8. ModificaἪi setŁrile implicite ale documentului ´n felul urmŁtor: paginŁ A4, margini 

sus 1,5 cm, jos 1,5 cm, stânga 2,5 cm, dreapta 2 cm 

9. ĊncŁrcaἪi ´n Classroom documentul final la sarcina de lucru Programarea roboҏilor 

virtuali 
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Structura secvenἪialŁ Ἠi alternativŁ 

 

Prof. Constantinescu Cristina 

Colegiul Naҏional ZINCA GOLESCU 

 

Proiect de lecἪie 

 

A.  DATE GENERALE  

Unitatea de ´nvŁἪŁm©nt: Colegiul NaἪional ZINCA GOLESCU 

Nume, prenume cadru didactic: Constantinescu Cristina 

Disciplina: Informatica Ἠi TIC 

Clasa: a VII-a  A 

Unitatea de ´nvŁἪare: STRUCTURA SECVENἩIALŀ ἧI ALTERNATIVŀ 

Titlul lecŞiei: Structura secvenἪialŁ. Reprezentarea structurii liniare ´ntr-un limbaj de 

programare 

Scopul lecŞiei: Construirea unor algoritmi pentru rezolvarea unor probleme elementare. 

Tipul lecŞiei: MixtŁ 

Locul de desfŁĸurare:Laboratorul de informaticŁ 

Durata: 50 min 

 

1. ConŞinutul activitŁŞii de instruire 

 

Cod Arii de conŞinut Subarii de conŞinut 

 

1.4 

Utilizarea pseudocod si a unui mediu de 

programare pentru implementarea 

algoritmilor 

Pseudocod 

Scratch 

Se realizeazŁ recapitularea 

noἪiunilor legate de algoritm Ἠi 

a modurilor de reprezentare/ 

implementare a acestora Ἠi 

utilizarea limbajului C++ 

 

 Identificare Date de intrare 
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2.1 Analizarea enunἪului unei probleme simple 

´n vederea rezolvŁrii ei printr-un algoritm; 

Date de ieἨire 

Identificare paἨi de lucru 

2.2 Construirea unor algoritmi elementari 

folosind structurile secvenἪiale 

Rezolvare de probleme 

Citire. Atribuire. AfiἨare  

3.3 Implementarea algoritmilor într-un mediu de 

programare ´n scopul rezolvŁrii creative a 

unor probleme având caracter aplicativ 

Utilizare pseudocod, C++ 

 

2.  Obiectivele pedagogice operaŞionale 

 

O1-SŁ implementeze algoritmii pentru rezolvarea unor probleme 

O2-SŁ identifice datele de intrare Ἠi ieἨire 

O3-SŁ precizeze paἨii algoritmului 

O4-SŁ utilizeze corect noŞiunile teoretice ´nsuĸite 

O5-SŁ creeze aplicaἪii ´n pseudocod, limbajul C++ Ἠi mediu grafic interactive Scratch 

  

3. Diagrama obiective-conŞinut 

 

Cod 

obiectiv 

C1 C2 C3 C4 

O1  x   

O2  x x  

O3 x x x x 

O4 x x x x 

O5 x   x 

 

4. Metode de ´nvŁŞŁm©nt: (se va urmŁri la punctul B: corelarea lor cu obiectivele, mijloacele 

ĸi formele de organizare a activitŁŞii). 

ExplicaἪia, conversaŞia, observaἪia, brainstormingul, exerciἪiul. demonstraŞia, 

problematizarea, ´nvŁŞarea  prin descoperire.  

5. Mijloace de ´nvŁŞŁm©nt 

× : Manual Informatica ἧi Tic, Editura Intuitext 2019, Programa aprobatŁ cu ordinul 

Ministrului EducaἪiei naἪionale nr. 3393 / 28.02.2017 fiĸŁ de lucru, calculatoare, caiete 
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   Cod                             Denumire 

1. Calculatoare 

2. Manual Informatica ἧi Tic, Editura Intuitext 2019 

 Programa aprobatŁ cu ordinul Ministrului EducaἪiei naἪionale nr. 

3393 / 28.02.2017 

3. FiĸŁ de lucru 

4. Caiete 
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6. Bibliografie 

 

Manual InformaticŁ Ἠi Tic, Editura Intuitext 2019, Daniel Pop 

https://scratch.mit.edu/ 

 

B.DESFŀķURAREA LECŝIEI 

Etapele lecἪiei Ἠi 

evenimentele 

instruirii* 

ConŞinut 

Obiective 

operaŞionale 

Activitatea profesorului Activitatea 

elevului 

Strategia didacticŁ Evalu

are 

Timp 

(min.) Metode 

de 

´nvŁŞŁm©

nt 

Mijloace 

de 

´nvŁŞŁm

ânt 

Forme 

de 

organi

zare a 

activitŁ

Şii 

Moment 

organizatoric 

Profesorul verificŁ Ἠi se asigurŁ cŁ existŁ 

toate condiἪiile de desfŁἨurare a orei 

(calculatoarele sunt funcἪionale, elevii au 

caiete). Notarea absenŞelor. 

 

 

Elevii pregŁtesc cele 

necesare lecŞiei 

 

Conversa

Şia 

Observar

ea 

sistemati

cŁ 

Calculat

oare, 

caiete 

În 

laborat

or, 

fiecare 

elev se 

aἨeazŁ 

la un 

 2 min 

https://scratch.mit.edu/
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calcula

tor 

Comunicarea 

titlului si a 

obiectivelor 

 

Profesorul anunἪŁ si scrie pe tablŁ titlul 

lecἪiei ,,Structura secvenἪialŁ. 

Reprezentarea structurii secvenἪiale ´ntr-

un limbaj de programareò Ἠi obiectivele 

acesteia 

Elevii ascultŁ atenἪi Ἠi 

noteazŁ ´n caiete 

Conversa

Şia 

ExplicaἪia

, 

exerciἪiul 

Calculat

oare, 

caiete 

  2 min 

Verificarea 

cunἨtintelor 

anterioare 

Profesorul recapituleazŁ noἪiunile legate 

de utilizarea platformei Scratch, noἪiunilor 

legate de algoritm, precum Ἠi structura 

unui program C++. 

-Ce este un algoritm? 

-Ce este un program C++ Ἠi care sunt 

structura acestuia?  

-Ce este pseudocod  

-Care sunt principalele tipuri de date cu 

care lucreazŁ un algoritm? Cum se 

declarŁ datele ´n C++? 

-Cum folosim mediul  grafic interactiv 

Scratch  pentru realizarea diverselor 

operaἪii? (Elevii sunt invitaἪi sŁ deschidŁ 

Elevii sunt atenἪi Ἠi 

rŁspund la ´ntrebŁri 

Conversa

Şia 

ExplicaἪia

, 

exerciἪiul 

Calculat

oare, 

caiete 

-||- Elevii 

pot fi 

notaἪi 

în 

funcἪi

e de 

rŁspu

nsuril

e 

date 

4 min 
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platforma).În clasele anterioare, elevii au 

lucrat ´n mediul Scratch  cu date Ἠi 

operatori. 

Transmiterea 

noilor cunoἨtinte 

 

Captarea atentiei 

 

Profesorul noteazŁ pe tablŁ: 

Instrucҏiunile SIMPLE ´n algoritmi.  

AcŞiunile algoritmului (operaŞiile) se 

reprezintŁ ´n pseudocod prin ceea ce 

numim instrucŞiuni. 

1.InstrucŞiuni de intrare/ieĸire 

a). instrucŞiunea de citire a datelor. 

Sintaxa (regula de scriere a instrucŞiunii): 

        citeste < lista variabile> 

Exemplu:   

       citeste a, b; // in variabilele a ĸi b vor 

pŁstra valorile introduse de la tastaturŁ 

b). instructiunea de afiĸare 

Sintaxa(regula de scriere a instrucŞiunii): 

          scrie < lista expresii> 

Exemplu:   

 scrie x, y; // se vor afiĸa pe ecran valorile 

reŞinute in variabilele x si y. 

Elevii realizeazŁ schema 

de la tablŁ, recapitul©nd 

noἪiunile din clasele 

anterioare. 

 

Elevii sunt atenἪi Ἠi 

rŁspund la ´ntrebŁri 

 

Elevii ascultŁ atenἪi Ἠi 

noteazŁ ´n caiete 

 

 

 

 

 

 

 

 

ExplicaἪia

, 

conversaŞ

ia, 

observaἪi

a, 

brainstor

mingul, 

exerciἪiul. 

demonstr

aŞia, 

problema

tizarea, 

´nvŁŞarea  

prin 

descoperi

re.  

 

Calculat

oare, 

caiete 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

25 

min 
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2. InstrucŞiunea de atribuire 

Sintaxa:  

vŶe; 

Unde v este o variabilŁ, iar e o expresie. 

FuncἪionalitatea instrucἪiunii de atribuire 

este datŁ de evaluarea  expresiei, 

valoarea obŞinutŁ va fi pŁstratŁ  ´n 

variabila v (spunem cŁ v primeҍte 

valoarea expresiei ). 

 

 

Exemple: 

1. Suma a trei numere 

naturale citite de la 

tastaturŁ: 

citeste a, b, c  

 s Ŷ a+b+c 

 scrie s 

 

Pentru a exemplifica suma a douŁ 

numere putem folosi de asemenea un 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Elevii ascultŁ atenἪi Ἠi 

noteazŁ ´n caiete 
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mic proiect în scratch: 

SŁ-l punem Scratchy  sŁ calculeze suma 

a douŁ numere. Pentru aceasta vom 

folosi trei variabile a, b Ἠi c, ´n care 

iniἪializŁm valori. Suma va fi afiἨatŁ ´n 

variabila s. 

Profesorul ´´ invite pe elevi sŁ 

reaminteascŁ folosirea datelor Ἠi a 

operatorilor în mediul graphic. 

 

 

 

Prezentarea noilor noἪiuni care permit 

implementarea instrucἪiunilor simple din 

pseudocod într-un limbaj de programare: 

- Pentru citirea unei valori într-o 

variabilŁ folosim: cin>>variabila; 

 

 

 

 

 

Elevii realizeazŁ aplicaἪii 

în Scrath.  

 

Elevii sunt ajutaἪi de 

profesor sŁ seteze codul 

asociat personajului. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Elevii 

pot fi 

notaἪi 

pentr

u 

abilita

tea 

de a 

utiliza 

Scrat

ch în 

rezol

varea  
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- Pentru afiἨarea pe ecran a unei 

expresii folosim: 

cout<<expresie; 

- Pentru atribuirea unei variabile a 

unei valori folosim: 

variabila=exp; 

SŁ declarŁm  variabile a, b Ἠi c. SŁ citim 

de la tastaturŁ valori ´n aceste var Ἠi sŁ 

calculŁm suma lor ´n C++.  

int a,b,c; 

cin>>a; cin>>b; cin>>c; 

s=a+b+c; 

cout<<s; 

Elevii noteazŁ 
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Sistematizarea si 

consolidarea 

cunostintelor 

Profesorul propune: 

CompletaἪi urmŁtorii algoritmi cu 

instrucἪiunile corespunzŁtoare ;I apoi 

implementaἪi-I în limbaluj C++: 

a.) aflarea perimetrului unui triunghi 

natural a,b,c,p;  

citeἨte éééé. 

p<-a+b+c; 

ééééééé 

b.) 

DeterminŁ ce se afiἨeazŁ in urma 

execuἪiei secvenἪei de program de mai 

jos, Ἠtiind cŁ toate variabilele 

care apar sunt de tip int: 

a = 2; b = 9; 

a = a+b; b=a-b; a=a-b; 

cout << a << ò ñ <<b; 

c.) 

DeterminŁ ce se afiἨeazŁ la execuἪia 

secvenἪei de instrucἪiuni de mai jos, Ἠtiind 

cŁ toate variabilele care 

Elevii completeazŁ  Ἠi 

rezolvŁ problemele ´n 

limbajul C++. 

a) aflarea 

perimetrului 

unui triunghi 

natural a,b,c,p;  

citeἨte a,b,c: 

p<-a+b+c; 

scrie p; 

 

 

 

 

a=11, b=2, a= 9 

 

 

 

 

 

 

problema

tizarea, 

exerciŞiul, 

´nvŁŞarea  

prin 

descoperi

re 

Calculat

oare, 

caiete 

Calcul

ator, 

video-

proiect

or 

 10 

min  
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apar sunt de tip int: 

a = 6; b = 8; 

c = a; a = b; 

b = c; 

cout << a << ò ñ <<b; 

Este indicat sŁ iἪi scrii valorile variabilelor 

dupŁ 

fiecare instrucἪiune 

2p 

 

 

La final se obἪin 8 Ἠi 6 

ObἪinerea 

performanἪei Ἠi 

Asigurarea 

conexiunii 

inverse 

 

Profesorul propune rezolvarea în Scratch 

a pb de la punctul b. 

Elevii rezolvŁ ´n Scratch. 

 

 

 

 

 

problema

tizarea, 

exerciŞiul, 

´nvŁŞarea  

prin 

descoperi

re 

   5 min 

TemŁ 

 

 

Exerciҏii : 

1. RecapitulaἪi principalele 

operaἪii folosite ´n pseudocod 

Elevii noteazŁ tema conversaŞ

ia, 

explicaŞia 

   2 min 
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pentru datele numerice, sir de 

caracter Ἠi logice. 

2. CitiἪi douŁ numere Ἠi efectuaἪi 

operaἪii pentru adunarea, Ἠi 

scŁderea a douŁ numere ´n 

pseudocod, Scratch Ἠi C++. 

3. Pentru un numŁr care are 

exact 3 cifre, determinaἪi suma 

lor folosind pseudocod, 

Scratch Ἠi C++.. 
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TEST DE EVALUARE 

Tipul testului (final) 

1. ConŞinutul evaluat 

Cod Arii de conŞinut Subarii de conŞinut 

 

C1 

OperaἪii pentru gestionarea unui document Creare 

Deschidere 

Salvare 

Închidere 

 

 

 

C2 

Obiecte într-un document Text 

Imagini 

Tabele 

C3 OperaἪii de editare într-un document Copiere 

Mutare 

Ἠtergere 

C4 Reguli generale de tehnoredactare Ἠi 

esteticŁ a paginii 

 

 

2. Obiective operaŞionale  

O1-SŁ editeze documente 

O2-SŁ identifice principale operaἪii de formatare a unui text 

O3-SŁ utilizeze insereze Ἠi sŁ formateze imagini intr-un document   

O4-SŁ formateze pagini 

O5-SŁ realizeze aplicaἪii practice cu editorul text 
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Testul elevului 

 

 

10 p Din oficiu 

5p 1. OperaŞia de copiere se realizeazŁ cu ajutorul combinaŞiei de taste: 

a) Ctrl + X; b) Ctrl+Y; c) Ctrl + C; d) Ctrl + L. 

5p 2. Textul care apare ´n partea de sus a fiecŁrei pagini dintr-un document se numeĸte: 

a) text; b) subsol; c) antet; d) map. 

40p 3. CreaἪi un ducument ´n care veἪi scrie formule matematice la algebrŁ Ἠi geometrie. 

a) RealizeazŁ textul cu semnele cu diacritice, folosiἪi subsol, putere Ἠi editorul de ecuaἪii; 

b) AliniazŁ conἪinutul st©nga-dreapta, font de 12 pt., Arial, spaἪiere 1,15 r©nduri; 

c) Titlul sŁ fie centrat, ´ngroĸat, font de 14 pt., Arial; 

d) ĊmpŁrἪiἪi textul ´n douŁ coloane, una pentru inserarea unui table pentru formule de algebra 

Ἠi cealaltŁ pentru formulele de geometrie font de 14 pt., Courier, pentru algebra alegeἪi 

culoarea albastru, pentru geometrie verde ; 

e) Marginile stânga, sus, dreapta, jos sŁ fie de 2, 1, 1, 1 cm; 

f) IntroduceἪi ´n text, in coloane ĸi  imagini sugestive. 

g.) CreeazŁ  bordura pentru paginŁ.; 

h  Antetul conἪine numele vostru formatat cu fontul Calibri; 

i) Subsolul sŁ fie formatat cu font Times New Roman, culoarea roĸu, 13 pt. Ἠi sŁ conἪinŁ data 

ïst©nga Ἠi numerotarea paginilor-centru ; 

j) Imaginile sŁ fie formatate astfel ´nc©t sŁ aibŁ o dimensiune 2x3 cm ĸi o bordurŁ de 2 pt. 

de 

culoare verde. 

40p 4. CreeazŁ un ecuson pe care sŁ ai ´nscrise informaἪii pentru participarea  ca membru 

în comisia de organizare la Balul de Absolvire al clasei a VIII-a. 

a) Numele sŁ fie aliniat centru, ´ngroĸat, dimensiune 24 pt.; 

b) Textul ñMembruò sŁ fie aliniat st©nga-dreapta, font de 20 pt., culoare albastru închis; 

c) Data organizŁrii Balului sŁ fie aliniatŁ dreapta cu font de 14 pt.; 

d) SŁ se insereze o imagine, poziἪionatŁ ´n spatele textului, cu o luminozitate de 30% ĸi la o 

distanŞŁ de 2.5 cm faŞŁ de marginile paginii. 

 (aici se vor regŁsi itemii elaboraἪi) 
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4.Diagrama obiective- itemi 

Obiective/Itemi I1 I2 I3 I4 

O1 * * * * 

O2 *  * * 

O3   * * 

O4   *  

O5   * * 

 

6. Barem de corectare si notare 

Nr. item RŁspuns corect Barem de notare 

I1 c. 5p 

I2 c. 5p 

I3 Se urmŁreἨte realizarea 

fiecŁrui subpunct 

Rezolvarea corectŁ a fiecŁrui 

subpunct de puncteazŁ cu 4 pct. 

Pentru realizare parἪialŁ se acordŁ 2 

pct. 

Maxim 4*10=40p 

I4 Se urmŁreἨte realizarea 

fiecŁrui subpunct 

Rezolvarea corectŁ a fiecŁrui 

subpunct de puncteazŁ cu 10 pct. 

Rezolvarea corectŁ, respect©nd 

cerinἪele impuse de exerciἪiu 

Maxim 10*4=40p 

Oficiu  10p 
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RoboἪi industriali. Curriculum ´n dezvoltare localŁ 

 

Prof. ing. Paul Liliana 

Liceul Tehnologic ñSf. Pantelimonò, Bucureҍti 

 

Tipul CDL ului: Rezultate ale ´nvŁἪŁrii suplimentare 

Domeniul de pregŁtire profesionalŁ: MECANIC 

Calificarea profesionalŁ: Tehnician mecatronist 

Clasa a XII-a seral 

Nr.ore = 132 ore/an, an Ἠcolar 2021-2022 

Autor: prof.ing. Paul Liliana-grd.did.I 

 

NOTŀ DE PREZENTARE 

Modulul  CDL ñROBOἩI  INDUSTRIALIò se adreseazŁ elevilor din clasa a XII-a seral, 

profil Tehnic, ´nvŁἪŁm©nt liceal, domeniul de pregŁtire profesionalŁ MecanicŁ, specializarea 

ñ Tehnician mecatronist ñ, av©nd un numŁr total de ore de 132 ore /an, conform planului de 

´nvŁἪŁm©nt. 

Acest modul vine în întâmpinarea nevoilor locale ĸi a intereselor elevilor, ´n scopul de 

a diversifica ĸi personaliza parcursurile de formare si dob©ndirea de cŁtre absolvenŞi, a 

acelor rezultate ale ´nvŁŞŁrii transferabile (domenii de competenŞe-cheie) necesare atât 

pentru integrarea socialŁ, c©t ĸi pentru integrarea rapidŁ ĸi cu succes pe piaŞa muncii. 

Rolul modulului CDL este decisiv ´n pregŁtirea elevilor, deoarece asigurŁ formarea 

abilitŁἪilor cheie, a competenἪelor tehnice generale Ἠi a competenἪelor  tehnice specializate, 

necesare calificarii ñTehnician mecatronistò din domeniul mecanic. 

Modulul  ñROBOTI INDUSTRIALIò este centrat pe rezultate ale ´nvŁŞŁrii ĸi vizeazŁ 

dob©ndirea de cunoἨtinἪe, abilitŁἪi Ἠi atitudini necesare angajŁrii pe piaἪa muncii, c©t ĸi pentru 

formarea profesionalŁ. 

ConŞinuturile tematice au o structurŁ  ce permite  elevilor sŁ-ĸi poatŁ dezvolta, c©t mai 

mult cu putinŞŁ, viziunea asupra complexitŁŞii problemelor din domeniul stiintific al roboticii, 

care este parte  integrantŁ a  mecatronicii. CDL-ul asigurŁ cadrul necesar adaptŁrii pregŁtirii 

profesionale a elevilor la cerinŞele pieŞei muncii Ἠi faciliteazŁ tranziŞia elevilor de la ĸcoalŁ la 

viaŞa activŁ . 
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CORELAREA  DINTRE  REZULTATELE  ĊNVŀŝŀRII  ἧI CONἩINUTURILE  ĊNVŀἩŀRII 

URÎ  

 ROBOἩI  INDUSTRIALI 

 

ConἪinuturile  ´nvŁἪŁrii 

 

SituaἪii de ´nvŁἪare 

Rezultate ale ´nvŁἪŁrii 

 

1.CunoἨtinἪe 

 

1.1.Introducer

e ´n roboticŁ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.AbilitŁἪi 

 

2.1.Identificare

a domeniilor de 

utilizare a roboἪilor 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.Atitudini 

 

3.1.ConἨtienti-

zarea  importanἪei   

utilizŁrii roboἪilor ´n 

industrie 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1.NoἪiuni generale despre 

roboἪi 

1.1. Definirea robotului, 

scurt istoric al roboἪilor, legile 

roboticii. 

1.2.Avantajele utilizŁrii 

roboἪilor ´n industrie. 

1.3.Utilizarea roboἪilor-

domenii de aplicabilitate 

(interconexiuni nedemontabile; 

transport; procesarea 

suprafeἪelor; debitare; tehnici de 

producἪie) 

 

 

-Documentarea privind  

importanἪa roboἪilor ´n 

industrie prin prezentarea ppt 

Ἠi a documentelor Institutului 

de mecatronicŁ 

-Identificarea 

categoriilor de roboἪi ´n 

diverse activitŁἪi industri-ale 

prezentate 

-Selectarea roboἪilor ´n 

fucἪie de domeniul de utilizare 

indicat 
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1.2.Caracteris

ticile roboἪilor  

 

 

 

 

1.3.Structura 

de bazŁ  a roboἪilor 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2.2.DiferenἪi-

erea caracteris-ticilor 

tehnice ale roboἪilor 

  

 

2.3.Citirea Ἠi 

interpretarea schemei 

bloc a unui sistem 

robot  

2.4.Descrierea 

elementelor structurii 

mecanice a unui robot 

 

 

 

 

2.5.Comparare

a diferitelor tipuri de 

 

 

 

3.2. Utilizarea 

corectŁ a 

vocabularului de 

specialitate  

 

 

3.3.Cultivarea 

spiritului creativ 

privind robotizarea 

proceselor industriale 

 

 

 

 

 

 

 

1.4.Categorii de roboἪi : 

braἪe manipulatoare; roboἪi 

industriali 

 

2.Caracteristici tehnice 

ale roboἪilor: capacitatea de 

ridicare; numŁrul gradelor de 

libertate; zona de lucru; gradul 

de mobilitate; 

 

3.Componentele  

fundamentale ale roboἪilor  

3.1.Elementele 

componente ale sistemului robot 

3.2.Schema bloc a unui 

sistem robot 

3.3.Structura mecanicŁ a 

robotului-componente  princi-

pale (braἪul robotului; element 

efector, batiul, tipuri de articu.) 

 3.4.Cinematica roboἪilor 

-Descoperirea 

caracteristicilor tehnice ale 

roboἪilor prin studiu de caz 

-Citirea schemei bloc a 

sistemului robot cu precizarea 

rolului fiecŁrui element ´n 

cadrul sistemului robot 

-Identificarea 

elementelor mecanice ale 

robotului prin observare 

independentŁ 

 

 

-Selectarea tipurilor de 

roboἪi dupŁ criteriile de 

clasificare 

-Problematizare-

alegerea tipului de robot în 

funcἪie de domeniul de 

utilizare Ἠi performanἪe  
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1.4.Tipuri de 

roboἪi  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1.5.Sisteme 

de acἪionare ale 

roboἪilor industriali 

roboἪi din punct de 

vedere al 

performanἪelor 

 

2.6.Culegerea 

de pe Internet a 

informatiilor 

referitoare la tipurile 

de roboti 

 

 

2.7.Argumen-

tarea utilizŁrii unui 

anumit  tip de 

acἪionare  a roboἪilor, 

´n funcἪie de domeniul 

de utilizare Ἠi 

avantajele acestora 

3.4.Manifesta-

rea interesului 

continuu faἪŁ de 

evoluἪiile tehnologice 

din domeniul roboticii 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.5.Dezvoltare

a interesului pentru 

argumentarea 

raἪionalŁ 

 ( braἪului, batiului, 

articulaἪiei) 

 

 

4.Principalele tipuri de 

roboἪi 

4.1.Criterii de clasificare a 

roboἪilor 

4.2.Tipuri de roboἪi: 

    4.2.1.RoboἪi cu braἪ    

articulat (cinci Ἠi Ἠase articulaἪ) 

    4.2.2.RoboἪi SCARA 

    4.2.3.RoboἪi tip portal 

    4.2.4.RoboἪi mobili(pe 

roἪi; pe Ἠenile, pe picioare; LEGO 

) 

    4.2.5.Structuri speciale 

de roboἪi 

 

5. AcἪionarea roboἪilor 

industriali 

 

 

 

 

-Alegerea tipului de 

acἪionare pe baza caracteris-

ticilor robotului Ἠi a domeniului 

de utilizare . 
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5.1.AcἪionarea 

pneumaticŁ   (elemente de 

acἪionare, avantaje,dezavantaje) 

5.2.AcἪionarea hidraulicŁ 

(elemente de acἪionare, 

avantaje,dezavantaje) 

5.3.AcἪionarea electricŁ 

(elemente de acἪionare, 

avantaje,dezavantaje)     

 

 

LISTA MINIMŀ DE RESURSE MATERIALE (echipamente, unelte Ἠi instrumente, machete, materii prime Ἠi materiale, documentatii 

tehnice, economice, juridice,etc.) NECESARE DOBĄNDIRII REZULTATELOR INVŀἩŀRII (existente ´n ἨcoalŁ sau la operatorul economic) 

-calculator,videoproiector 

-planἨe :scheme bloc ale sistemului  robot, structura mecanicŁ a robotului 

-roboἪi ïInstitutul de MecatronicŁ  BucureἨti 

-cŁrἪi tehnice de specialitate ´n domeniul roboticii 

-documentaἪie tehnicŁ privind roboἪii - Institutul de MecatronicŁ  BucureἨti 

 

      



SUGESTII METODOLOGICE 

 

ConŞinuturile modulului ñROBOἩI  INDUSTRIALIò trebuie  sŁ fie abordate ´ntr-o 

manierŁ integratŁ, diferenἪiatŁ, Ἢin©nd cont de particularitŁἪile colectivului cu care se 

lucreazŁ Ἠi de nivelul iniἪial de pregŁtire. 

NumŁrul de ore alocat fiecarei teme rŁm©ne la latitudinea cadrelor didactice 

care predau conἪinutul modulului, ´n funcἪie de dificultatea temelor, de nivelul de 

cunoἨtinἪe anterioare ale elevilor Ἠi de ritmul de asimilare a cunoἨtinἪelor  de cŁtre 

aceἨtia. 

Se recomandŁ abordarea instruirii centrate pe elev prin proiectarea unor 

activitŁŞi de ´nvŁŞare variate, prin care sŁ fie luate ´n considerare stilurile individuale de 

´nvŁŞare ale fiecŁrui elev. 

Aceste activitŁἪi de ´nvŁἪare vizeazŁ: 

-aplicarea metodelor centrate pe elev, pe activizarea structurilor cognitive ĸi 

operatorii ale 

 elevilor, pe exersarea potenŞialului psiho-fizic al acestora, pe transformarea 

elevului în 

 coparticipant la propria instruire ĸi educaŞie; 

- ´mbinarea ĸi alternarea sistematicŁ a activitŁŞilor bazate pe efortul individual 

al elevului  

(documentarea dupŁ diverse surse de informare, observaŞia proprie, exerciŞiul 

personal, 

 experimentul ĸi lucrul individual, tehnica muncii cu fiĸe) cu activitŁŞile  ce solicita 

efortul 

 colectiv; 

- ´nsuĸirea unor metode de informare ĸi de documentare independentŁ (ex. 

studiul individual,  

investigaŞia ĸtiinŞificŁ, studiul de caz, metoda proiectului etc.), care oferŁ 

deschiderea spre  

 autoinstruire, spre ´nvŁŞare continuŁ (utilizarea surselor de informare: 

ex.biblioteci , internet); 

Pentru atingerea rezultatelor ´nvŁŞŁrii pot fi derulate urmŁtoarele activitŁŞi de 

´nvŁŞare: 

-activitŁἪi care dezvoltŁ g©ndirea criticŁ ;  
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-activitŁŞi de documentare;  

-problematizarea; 

-´nvŁŞarea prin descoperire; 

-studii de caz; 

-activitŁŞi bazate pe comunicare si relaἪionare 

-activitŁŞi de lucru ´n grup/ ´n echipŁ. 

 

 

 

SUGESTII PRIVIND EVALUAREA 

Evaluarea reprezintŁ partea finalŁ a demersului de proiectare didacticŁ prin 

care profesorul va mŁsura eficienŞa ´ntregului proces instructiv-educativ. Ea determinŁ 

mŁsura ´n care elevii au atins rezultatele ´nvŁŞŁrii stabilite ´n standardele de pregŁtire 

profesionala Ἠi poate fi : 

a.ContinuŁ: 

V instrumentele de evaluare pot fi diverse, ´n funcŞie de specificul temei, de 

modalitatea de evaluare ï probe orale, scrise, practice ï de stilurile de ´nvŁŞare 

ale elevilor; 

V planificarea evaluŁrii trebuie sŁ se deruleze dupŁ un program stabilit, evit©ndu-

se aglomerarea mai multor evaluŁri ´n aceeaĸi perioadŁ de timp; 

V  va fi realizatŁ de cŁtre profesor pe baza unor probe care se referŁ explicit la 

cunoĸtinŞele, abilitŁŞile ĸi atitudinile specificate ´n standardul de pregŁtire 

profesionalŁ. 

b.FinalŁ: 

V  realizatŁ printr-o probŁ cu caracter integrator la sf©rĸitul procesului de 

predare/´nvŁŞare, pe baza criteriilor Ἠi indicatorilor de realizare Ἠi ponderea 

acestora, precizaἪi ´n standardul de pregŁtire profesionalŁ al calificŁrii ĸi care 

informeazŁ asupra ´ndeplinirii criteriilor de realizare a cunoἨtinἪelor, abilitŁἪilor 

Ἠi atitudinilor; 

Ca instrumente de evaluare continuŁ se recomandŁ : 

- fise de autoevaluare/evaluare; 

- fiἨe de lucru; 

- fiἨe de documentare; 

- proiect 
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Titlul lucrŁrii: Metode virtuale de programare specifice roboἪilor 

Autorul lucrŁrii : Prof. Ing. Inf. PiἪigoi Andrei 
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Rezumat: Scopul proiectului este de a simula virtual comanda unui robot. 

Cuvinte cheie: Virtual,  Robot 

 

I. InformaἪii generale 

 

 1.1. Noҏiuni introductive 

a. Programul RobotC 

 

RobotC este un limbaj de programare care utilizeazŁ programarea bazatŁ pe 

text. 

Comenzile robotului sunt scrise sub formŁ de text pe un ecran, apoi sunt 

compilate cu ajutorul unui compilator de cŁtre RobotC Ἠi ´n final programul este 

transferat pe robot. 

InterfaἪa programului RobotC este formatŁ din urmŁtoarele componente: o barŁ 

de meniu, o zonŁ de script Ἠi o zonŁ unde sunt afiἨate informaἪiile. 
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Figura 1. InterfaἪŁ de lucru 

Programul RobotC are trei variante de compilare a programului: 

- compilare cu robot conectat fizic la PC; 

- compilare cu emulator, care simuleazŁ conexiunea unui robot la PC; 

- compilare virtualŁ, unde simuleazŁ miἨcarea unui robot realizat ´n 3D. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 3. Simulare virtualŁ 
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II.  Utilizarea funcἪiilor IF Ἠi While ´n roboticŁ 

II.1. UrmŁrirea linie 

 

 Dorim sŁ realizŁm un program unde utilizŁm funcἪia While pentru a 

urmŁri linia neagrŁ de la punctul de ĂStartò p©nŁ la punctul de ĂFinishò, folosind un 

senzor de luminŁ. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 4. SuprafaἪa de lucru 

 

     a.  Program 

     Varianta I 

 

 #pragma config(Sensor, S3,     lumina,         sensorLightActive) 

 #pragma config(Motor,  motorB,          stanga,        tmotorNXT, PIDControl, 

encoder) 

 #pragma config(Motor,  motorC,          dreapta,       tmotorNXT, PIDControl, 

encoder) 

 //*!!Code automatically generated by 'ROBOTC' configuration 

wizard               !!*// 

 

 task main(){ 

   while(true){ 

     while(SensorValue(lumina)<40){ 

       motor[stanga] =50; 
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       motor[dreapta] =-50;      

     } 

       while(SensorValue(lumina)<70&&SensorValue(lumina)>40){ 

         motor[stanga]=50; 

         motor[dreapta]=50; 

       } 

         while(SensorValue(lumina)>=70){ 

           motor[stanga] =-50; 

           motor[dreapta] =50; 

        } 

   } 

} 

 

Varianta II 

 

 #pragma config(Sensor, S3,     lumina,         sensorLightActive) 

 #pragma config(Motor,  motorB,          stanga,        tmotorNXT, PIDControl, 

encoder) 

 #pragma config(Motor,  motorC,          dreapta,       tmotorNXT, PIDControl, 

encoder) 

 //*!!Code automatically generated by 'ROBOTC' configuration 

wizard               !!*// 

 

 task main(){ 

  while(true){ 

   if(SensorValue(lumina)<70&&SensorValue(lumina)>40){ 

    motor[stanga]=50; 

    motor[dreapta]=50;     

   }else if(SensorValue(lumina)>=70){ 

    motor[stanga] =-50; 

    motor[dreapta] =50;     

   }else if(SensorValue(lumina)<40){ 

    motor[stanga] =50; 

    motor[dreapta] =-50; 
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   } 

  } 

 } 

 

a. Simulare 3D 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 4. Simulare 3D 

 

II.2. Identificarea numŁrului de linii 

 

 Dorim sŁ realizŁm un program unde utilizŁm funcἪia If Ἠi While pentru a 

identifica un numŁr de linii cu ajutorul senzorului de culoare. 
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Figura 5. SuprafaἪa de lucru 

 

 

a. Program 

Varianta I 

 

 #pragma config(Sensor, S3,     lumina,         sensorLightActive) 

 #pragma config(Motor,  motorB,          stanga,        tmotorNXT, PIDControl, 

encoder) 

 #pragma config(Motor,  motorC,          dreapta,       tmotorNXT, PIDControl, 

encoder) 

 //*!!Code automatically generated by 'ROBOTC' configuration 

wizard               !!*// 

 

 task main(){ 

  int i=0; 

 while(1){ 

   motor[stanga] = 200; 

   motor[dreapta]= 200; 

     while (SensorValue(lumina)>50){ 

  i++; 

      } 

  if (i>=4) { 
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    break; 

  } 

 } 

 } 

       

  Varianta II 

 

 #pragma config(Sensor, S3,     lumina,         sensorLightActive) 

 #pragma config(Motor,  motorB,          dreapta,       tmotorNXT, PIDControl, 

encoder) 

 #pragma config(Motor,  motorC,          stanga,        tmotorNXT, PIDControl, 

encoder) 

  //*!!Code automatically generated by 'ROBOTC' configuration 

wizard               !!*// 

 

 int i=0; 

 task main(){ 

   while(i<4){ 

     motor[stanga]=50; 

     motor[dreapta]=50; 

  if(SensorValue(lumina)<60){ 

     motor[stanga]=50; 

            motor[dreapta]=50; 

            wait1Msec(300); 

            i++; 

         } 

    } 

          } 

 

  Varianta III 

 

#pragma config(Sensor, S3,     lumina,         sensorLightActive) 

#pragma config(Motor,  motorB,          dreapta,       tmotorNXT, PIDControl, 

encoder) 
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#pragma config(Motor,  motorC,          stanga,        tmotorNXT, PIDControl, 

encoder) 

//*!!Code automatically generated by 'ROBOTC' configuration wizard               !!*// 

int a; 

int i=0; 

task main(){ 

   while(i<=5){ 

      motor[dreapta]=30; 

      motor[stanga]=30; 

        a=SensorValue[S3]; 

          if(a<70){ 

      i++; 

              while(a<80){ 

                motor[dreapta]=30; 

                motor[stanga]=30; 

               a=SensorValue[S3]; 

             } 

          } 

     } 

} 

 

 

b.  Simulare 3D 
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Figura 5. Simulare 3D 
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NotŁ de prezentare 

 

 

Ċn cŁutarea propriei identitŁŞi, ´nvŁŞŁm©ntul rom©nesc manifestŁ tendinŞa alinierii la cel 

de tip occidental mai ales la modul declarativ. ExistŁ numeroase proiecte, iniŞiative, dar 

majoritatea lor sunt sortite a rŁm©ne doar pe h©rtie, fie pentru cŁ nu ´ĸi gŁsesc 

suŞinerea financiarŁ necesarŁ, fie pentru cŁ ´nt©mpinŁ reticenŞa sau dezinteresul celor 

care ar trebui sŁ le susŞinŁ ĸi sŁ le promoveze. Ceea ce face de multe ori diferenŞa 

´ntre ce oferŁ ĸcoala rom©neascŁ comparativ cu sistemele de ´nvŁŞŁm©nt din ŞŁrile 

occidentale, este latura aplicativŁ. DacŁ elevului din SUA de exemplu i se explicŁ la 

ce ´i folosesc noŞiunile teoretice care ´i sunt prezentate, la noi introducerea noŞiunilor 

teoretice nu este susŞinutŁ de exemplificarea aplicabilitŁŞii lor imediate ´n viaŞa de zi cu 
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zi. Un alt aspect important insuficient abordat de sistemul nostru de ´nvŁŞŁm©nt este 

acela al interdisciplinaritŁŞii. ViaŞa ne aduce inevitabil ´n faŞa unor probleme a cŁror 

rezolvare presupune corelarea cunoĸtinŞelor specifice mai multor discipline, iar un copil 

format ´n ĸcoala unde fiecare disciplinŁ este tratatŁ separat ĸi aproape total desprinsŁ 

de cele ´nrudite, va face cu greu faŞŁ soluŞionŁrii lor. 

La nivelul gimnazial existŁ o acutŁ lipsŁ de cadre didactice cu pregŁtire ´n domeniul 

TIC iar la nivelul Ministerului nu existŁ o strategie coerentŁ de promovare a disciplinelor 

TIC, nici mŁcar la nivelul programei ĸcolare, cadrul didactic av©nd posibilitatea sŁ 

decidŁ asupra conŞinutului programei, de cele mai multe ori opt©ndu-se pentru 

programe axate pe utilizarea aplicaŞiilor tip Office ĸi de foarte puŞine ori pentru predarea 

noŞiunilor de programare. FŁrŁ a diseca cauzele acestei stŁri de fapt, mai mult sau mai 

puŞin evidente, aĸ remarca doar impactul acestei abordŁri asupra generaŞiilor ´n 

formare, care ajung de cele mai multe ori sŁ asimileze calculatorul unui dispozitiv 

multimedia farŁ o utlitate imediatŁ dincolo de accesarea jocurilor ĸi a reŞelelor de 

socializare.  

Ċn acest timp, la nivelul ŞŁrilor cu tradiŞie bogatŁ ĸi preocupare constantŁ pentru 

educaŞie se fac eforturi susŞinute pentru introducerea disciplinelor din sfera TIC ´ncŁ 

de la v©rste fragede (8 ani ´n sus) prin dezvoltarea de alternative educaŞionale viabile 

ĸi inovatoare, adaptate capacitŁŞii de ´nŞelegere specifice vârstei. În acest demers se 

´nscrie ĸi alternativa educaŞionalŁ propusŁ de cŁtre SmartClass ĸi promovatŁ intens ´n 

ŞŁri din Europa ĸi USA. 

Ċn prezent, metodologia educativŁ bazatŁ pe setul LEGOÈ MINDSTORMSÈ  se 

foloseĸte cu succes ´n peste 25000  de instituŞii ĸcolare din ´ntreaga lume, de la ĸcoli 

primare la universitaŞi. DatoritŁ costului relativ accesibil, este folositŁ ĸi ´n laboratoarele 

universitŁŞilor ca suport de laborator. Ċn ŞŁri cu tradiŞie dezvoltatŁ, existŁ centre 

educaŞionale speciale, in US si UK este implementatŁ metoda sub forma 

opŞionalelor  sau ca activitate suport pentru taberele de creaŞie desfŁĸurate pe 

parcursul vacanŞelor. 

Av©nd ´n vedere cele de mai sus susἪin necesitatea introducerii la gimnaziu a unui 

opἪional ´n care elevii sŁ-Ἠi dezvolte competenἪe de construire Ἠi conducere de roboἪi, 

acest opἪional av©nd drept scop determinarea copilului spre a ´nvŁŞa fŁc©nd ceea ce-i 

place cel mai mult, adicŁ juc©ndu-se. Este o provocare a copilului spre ñjoaca 

inteligentŁò. 
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CompetenἪe generale: 

1. Integrarea cunoἨtinἪelor de matematicŁ Ἠi informaticŁ ´n scopul conceperii Ἠi 

construirii roboἪilor 

2. Construire roboἪi 

3. Programare roboἪi 

 

CompetenŞe specifice ĸi exemple de activitŁŞi de ´nvŁŞare: 

 

1. Identificarea de noŞiuni, fenomene, relaŞii, procese specifice roboticii.  

- redare prin exemple a istoriei apariŞiei ĸi dezvoltŁrii roboŞilor; 

- enumerare a particularitŁŞilor distinctive ale roboŞilor; 

- indicare a domeniilor de utilizare a roboŞilor; 

- descriere a evoluŞiei roboŞilor. 

2. Construirea modelelor de roboŞi ĸi a mediilor simulate de lucru.  

- identificarea unitŁἪilor funcἪionale ale roboἪilor 

- precizarea destinaŞiei unitŁŞilor funcŞionale ale robotului. 

- identificarea elementelor fizice componente ale unui robot 

- precizarea rolului fiecŁrui element fizic ale robotului 

- utilizarea mediilor de dezvoltare a programelor de conducere cu roboŞii. 

3. Programarea algoritmilor de conducere a roboŞilor.  

- Programarea graficŁ a algoritmilor liniari de conducere a modelelor de roboŞi. 

- Programarea graficŁ a algoritmilor cu ramificŁri de conducere a modelelor de 

roboŞi. 

4. Realizarea demersurilor de cercetare pentru soluŞionarea unor situaŞii de problemŁ 

- modele de roboἪi pentru diverse concursuri 

- Exemple de programe pentru line follower, sumo 

 

 

ConἪinuturi : 

1. IniŞiere ´n roboticŁ  

      1.1. Istoria roboticii  

      1.2. Tipuri de roboŞi  
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      1.3. Legile roboticii  

2. Cum este construit un robot  

2.1. Schema funcŞionalŁ a robotului  

2.2. Structura fizicŁ a robotului  

2.3. Structuri de rezistenŞŁ  

2.4. Unitate de comanda 

2.5. Senzori  

 

3. Conducem roboŞii  

3.1. Mediile de lucru ale roboŞilor  

3.2. Sisteme de comenzi ale roboŞilor  

3.3. Metode de control al roboŞilor  

 

Valori ĸi atitudini  

 

Ċn procesul studierii disciplinei ĸcolare Robotica vor fi formate ĸi dezvoltate urmŁtoarele 

valori ĸi atitudini:  

1. Exprimarea unui mod de g´ndire creativŁ ´n structurarea ĸi rezolvarea sarcinilor de 

lucru.  

2. Conĸtientizarea impactului social, economic ĸi moral al utilizŁrii roboŞilor.  

3. Manifestarea unor atitudini favorabile faŞŁ de ĸtiinŞŁ ĸi de cunoaĸtere.  

4. Manifestarea disponibilitŁŞii de evaluare relevantŁ ĸi obiectivŁ a propriilor activitŁŞi ĸi 

a rezultatelor ´nvŁŞŁrii.  

Sugestii metodologice 

Pornind de la caracterul pluridisciplinar ĸi aplicativ al opἪionalului de RoboticŁ, se 

recomandŁ utilizarea c´t mai largŁ ´n procesul de predare-´nvŁŞare a metodelor activ-

participative. Prin urmare, procesul de predare-´nvŁŞare a disciplinei ĸcolare RoboticŁ 

se va baza mai mult pe efectuarea de lucrŁri cu un profund caracter practic. Formarea 

ĸi dezvoltarea competenŞelor preconizate se fa face prin activitŁŞi de concepere, 

asamblare, elaborare de algoritmi ĸi de programare a modelelor de roboŞi. Cea mai 

indicatŁ formŁ de elementizare a unor astfel de activitŁŞi este lucrul ´n echipŁ, cu 

individualizarea explicitŁ a sarcinilor puse ´n faŞa fiecŁrui membru al echipei.  

Timpul alocat expunerii de noἪiunilor teoretice va trebuie sŁ fie c´t mai mic. Ċn general, 

noἪiunile teoretice vor fi predate ĸi ´nvŁŞate, preferabil, doar ´n contexte de soluŞionare 
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a unor probleme practice concrete, ce apar ´n activitŁŞile de construire ĸi de 

programare a modelelor de roboŞi. Anume ´n astfel de contexte cadrul didactic va 

facilita integrarea de cŁtre elevi a cunoĸtinŞelor fundamentale pe care ei le-au 

achiziŞionat ´n procesul de studiere a matematicii, fizicii ĸi informaticii.  

Ċn activitŁŞile practice accentul se va pune pe realizarea cu exactitate ĸi la timp a 

sarcinilor de lucru. Realizarea proiectelor ´n cadrul activitŁŞilor practice va urmŁri nu 

numai dezvoltarea abilitŁŞilor individuale, dar ĸi a celor de lucru ´n echipŁ.  ActivitŁŞile 

propuse elevilor de cŁtre cadrul didactic vor avea drept scop ´ncurajarea elevilor sŁ 

g´ndeascŁ creativ, sŁ analizeze situaŞii ĸi sŁ foloseascŁ g´ndirea criticŁ pentru 

rezolvarea problemelor din lumea realŁ. Munca ´n echipŁ ĸi cooperarea vor sta la baza 

oricŁrui proiect de roboticŁ, propuse de cŁtre cadrul didactic. Elevii vor fi ´nvŁŞaŞi cŁ 

este acceptabil sŁ comitŁ erori, mai ales dacŁ acest lucru conduce la gŁsirea unor 

soluŞii mai bune. Robotica va fi prezentatŁ ca fiind o cale captivantŁ ĸi distractivŁ ´n 

´nsuĸirea intuitivŁ ĸi temeinicŁ a mai multor cunoĸtinŞe din matematicŁ, fizicŁ, 

informaticŁ, ĸtiinŞe ale naturii.  

ActivitŁŞile de predare-´nvŁŞare recomandate pentru disciplina ĸcolarŁ Robotica includ:  

Identificarea ĸi analiza problemelor. Cadrul didactic va ´ncuraja elevii sŁ abordeze 

problemele ´n ansamblu, sŁ stabileascŁ prioritatea lor. Pentru proiecte vor fi selectate 

misiuni de roboŞi c´t mai sugestive, mai aproape de realitate, creîndu-se elevilor 

contexte cunoscute de ei. Elevii vor fi ´nvŁŞaŞi cŁ, ´nainte de a demara procesul de 

concepere ĸi de modelare a unui robot, este foarte important sŁ fie definitŁ exact 

misiunea acestuia, sŁ fie analizate condiŞiile din eventualul mediu de lucru al robotului, 

sŁ fie identificate problemele ce pot apŁrea at´t ´n procesul de concepere a modelului 

de robot, c´t ĸi ´n construirea modelului ´n cauzŁ.  

Modelarea. Aceste activitŁŞi s´nt foarte importante at´t pentru dezvoltarea dexteritŁŞilor 

ĸi abilitaἪilor motorii fine, a atenἪiei, preciziei ĸi imaginaŞiei spaŞiale, c´t ĸi pentru 

dezvoltarea abilitŁἪilor de construire, algoritmizare, programare Ἠi utilizare eficientŁ a 

sistemelor cibernetice. Se recomandŁ folosirea ´n calitate de resursŁ educaŞionalŁ a 

seturilor dedicate de modele de roboŞi, ´n special a celora de tipul LEGO Mindstorms 

EV3. Proiectarea. Elevii vor fi orientaŞi sŁ conĸtientizeze importanŞa unei proiectŁri 

bazate pe concepte ĸi idei de implementare bine g´ndite. Ċn procesul proiectŁrii propriu-

zise, accentul se va pune pe dezvoltarea unei g´ndiri flexibile ĸi critice, pe consolidarea 

capacitŁŞilor de autoevaluare a soluŞiilor propuse de elevi ĸi, ´n caz de necesitate, de 

revizuire ĸi de ´mbunŁtŁŞire a propriilor soluŞii, formulate anterior.  
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Jocurile didactice ĸi competiŞiile cu modele de roboŞi. Aceste activitŁŞi de predare-

´nvŁŞare vor fi folosite nu doar pentru creĸterea atractivitŁŞii ἨtiinἪelor reale, dar ĸi pentru 

´nsuĸirea c´t mai profundŁ a principilor de bazŁ ale ciberneticii. Cadrul didactic va pune 

´n prim plan formarea capacitŁŞilor de identificare de cŁtre elevi a legŁturile cazuale 

´ntre misiunile realizate de cŁtre roboŞi, construcŞia acestora, algoritmii ĸi programele 

de comandŁ cu roboŞii. Elevii vor fi orientaŞi sŁ facŁ analize ale experienŞelor individuale 

ĸi colective de participare la jocurile didactice ĸi/sau competiŞiile cu modele de roboŞi, 

sŁ propunŁ ĸi sŁ implementeze mŁsuri de ´mbunŁtŁŞire a construcŞiilor, algoritmilor ĸi 

programelor elaborate de ei.  

Ċn activitŁŞile de ´nvŁŞare, bazate pe jocuri didactice ĸi competiŞii cu modele de roboŞi, 

cadrul didactic va lua ´n considerare faptul cŁ pentru unii din copii jocurile ĸi competiŞiile 

pot deveni acaparatoare. Ċn astfel de situaŞii, cadrul didactic va reorienta atenŞia 

elevilor, îndrumîndu-i sŁ se concentreze pe identificarea ĸi analiza cauzelor de naturŁ 

tehnicŁ ĸi algoritmicŁ ale succeselor ĸi/sau insucceselor modelelor de roboŞi concepuŞi 

de ei.  

Ċn cazul elevilor din clasele primare, activitŁŞile de ´nvŁŞare se vor baza, ´n principal, 

pe asamblarea de modele elementare de roboŞi ĸi jocuri didactice ce implicŁ 

conducerea manualŁ, automatŁ sau manumaticŁ a modelelor de roboŞi, propuse de 

cadrul didactic.  

Se recomandŁ ca activitŁŞile de ´nvŁŞare desfŁĸurate cu elevii din clasele gimnaziale 

sŁ se bazeze, ´n principal, pe asamblarea ĸi programarea unor modele de roboŞi ce 

interacŞioneazŁ cu mediile simulate de lucru. Jocurile didactice, utilizate ´n cazul 

acestei categorii de elevi, vor complementate cu competiŞii ale modelelor de roboŞi, 

propuse de cadrul didactic.  

 

 

Evaluare  

 

În procesul de evaluare se va avea în vedere asigurarea caracterului formativ al 

acestuia, iar la elaborarea instrumentelor de evaluare vor fi valorificate rezultatele 

observŁrii sistematice a activitŁŞilor desfŁĸurate de cŁtre elevi, inclusiv proiectele 

realizate individual sau ´n echipŁ.  

Evaluarea trebuie sŁ vizeze mai ales interpretarea creativŁ a informaŞiilor ĸi 

capacitatea de a rezolva o situaŞie-problemŁ cu ajutorul calculatorului.  
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Procesul de evaluare constŁ ´n generarea ĸi colectarea probelor care atestŁ 

performanŞa unui elev ĸi ´n evaluarea acestor probe ´n comparaŞie cu criteriile definite. 

Elevul ĸi evaluatorul au o rŁspundere comunŁ pentru producerea ĸi colectarea 

probelor, ´nsŁ responsabilitatea de a estima competenŞa elevului pe baza probelor 

aparŞine evaluatorului. 

               Ca metode/instrumente de evaluare se pot folosi:  

¶ studii de caz;  

¶ proiecte;  

¶ schiŞe/desene;  

¶ fiĸe de evaluare (at©t pentru probe teoretice, c©t ĸi pentru probe practice) 
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ImportanἪa roboἪilor ´n viaἪa noastrŁ 

 

Inf. Iamandi Emilia  

Colegiul Naҏional òIenŁchiҏŁ VŁcŁrescuò T©rgoviҍte, D©mboviҏa 

 

Imaginea pe care majoritatea dintre noi o au despre roboŞi vine ´n principal din filme ca 

òRŁzboiul Stelelorò ĸi òStar Trek'ò ĸi din imagini ale plictisitoarelor linii de asamblare ale 

automobilelor japoneze. DeocamdatŁ nu putem vorbi de roboŞi care sŁ lupte ´n rŁzboi, 

sŁ piloteze naveta spaŞialŁ sau alte ocupaŞii frecvente ´n romanele ĸtiinŞifico - 

fantastice, dar au devenit o prezenŞŁ obiĸnuitŁ la dezamorsŁrile de colete-capcanŁ. E 

adevŁrat cŁ nu avem ´ncŁ roboŞi care sŁ ´nἪeleagŁ ceea ce vorbim,  ´nsŁ avem roboŞi 

care au participat cu mult succes la operaŞii chirurgicale extrem de complicate.  

IntervenŞii chirurgicale realizate de braŞe robotice capabile de miĸcŁri ne´nchipuit de 

fine. RoboŞi industriali care ridicŁ, deplaseazŁ, sudeazŁ, taie ĸi lipesc, ´nlocuind braŞele 

a zeci de muncitori. JucŁrii care imitŁ ĸocant de fidel ´nfŁŞiĸarea a tot felul de animale, 

dar care sunt tot roboŞi, mai mari sau mai mici, de la robo-pui de gŁinŁ, p©nŁ la enormi 

dinozauri animatronici. RoboŞi militari, roboŞi utilizaŞi ´n acŞiuni de salvare, roboŞi trimiĸi 

´n misiuni de explorare spaŞialŁ... RoboŞii sunt printre noi, pe l©ngŁ noi, trŁim ´n preajma 

lor, uneori fŁrŁ sŁ ne dŁm seama c©t de frecventŁ e prezenŞa lor. Iar ´n ultimii ani, 

prezenŞa zilnicŁ a unui robot-´nsoŞitor permanent, trŁind pe l©ngŁ casa omului, nu mai 

reprezintŁ o proiecŞie SF, ci o realitate tot mai rŁsp©nditŁ. 

ConstrucŞia unui robot cere cunoĸtinŞe din domenii foarte diferite. Pentru a îndeplini 

chiar o misiune foarte simplŁ, este nevoie de sisteme complicate, care acoperŁ multe 

discipline. Cercetarea fundamentalŁ ´n roboticŁ se desfŁĸoarŁ ´n zona teoriei ĸi 

algoritmilor. CercetŁtorii din roboticŁ se aflŁ la intersecŞia urmŁtoarelor domenii: 

inteligenŞa artificialŁ, statisticŁ, algoritmi, geometrie, geometrie diferenŞialŁ, algebrŁ, 

teoria sistemelor. Unele proiecte merg cŁtre alte ramuri, cum ar fi neuro-biologie, 

psihologie, medicinŁ, fizicŁ ĸi mecanicŁ, etc., ´n funcŞie de aplicaŞiile roboŞilor. 

Robotul este un sistem compus din mai multe elemente: mecanicŁ, senzori Ἠi actuatori 

precum Ἠi un mecanism de direcἪionare. Mecanica stabileἨte ´nfŁἪiἨarea robotului Ἠi 

miἨcŁrile posibile pe timp de funcἪionare. Senzorii Ἠi actuatorii sunt ´ntrebuinἪaἪi la 
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interacἪiunea cu mediul sistemului. Mecanismul de direcἪionare are grijŁ ca robotul sŁ-

Ἠi ´ndeplineascŁ obiectivul cu succes, evalu©nd de exemplu informaἪiile senzorilor. 

Acest mecanism regleazŁ motoarele Ἠi planificŁ miἨcŁrile care trebuiesc efectuate. 

Cele mai importante componente ale roboἪilor sunt senzorii, care permit mobilitatea 

acestora ´n mediu Ἠi o dirijare c©t mai precisŁ. Un robot nu trebuie neapŁrat sŁ poatŁ 

sŁ acἪioneze autonom, fapt pentru care se distinge ´ntre roboἪii autonomi Ἠi cei 

teleghidaἪi. RoboἪii sunt sortaἪi ´n multe categorii. IatŁ c©teva dintre acestea: robot 

autonom mobil, robot umanoid, robot industrial, robot de servicii, robot jucŁrie, robot 

explorator, robot pŁἨitor, robot militar, robot casnic. 

RoboŞii industriali au de obicei o mobilitate limitatŁ la o anumitŁ arie pe care ´ĸi 

desfŁĸoarŁ activitatea strictŁ, milimetricŁ, de realizare a anumitor operaŞiuni 

programate. 

RoboŞii casnici ai zilelor noastre tund gazonul, aspirŁ, ba chiar spalŁ ferestre. Sigur, 

nu s-a ajuns ´ncŁ la robotul care sŁ-Şi facŁ toatŁ treaba, dar se pare cŁ nu mai este 

prea mult. 

RoboἪii exploratori sunt roboἪi care opereazŁ ´n locaἪii greu accesibile Ἠi periculoase 

teleghidaἪi sau parἪial autonomi Ἠi au pŁtruns din inima piramidelor egiptene, pe 

´ngustele puŞuri prin care credeau oamenii faraonului cŁ spiritul conducŁtorului lor va 

cŁlŁtori ´n lumea celestŁ, p©nŁ ´n ad©ncurile gheŞurilor Antarcticii, ca pregŁtire pentru 

misiuni ´n gheŞurile marŞiene, ´n cŁutarea formelor de viaŞŁ pe care cercetŁtorii sperŁ 

sŁ le gŁseascŁ pe Planeta Roĸie.  

Dar cei mai impresionanŞi sunt roboŞii umanoizi, cei care au forma noastrŁ, se miĸcŁ 

asemeni nouŁ, vorbesc, salutŁ ĸi ´ncearcŁ sŁ se poarteé omeneĸte. 

Un robot umanoid e o maἨinŁrie care aratŁ ca un om Ἠi poate face numeroase acἪiuni, 

ca: vorbitul, mersul, dansatul, gesticulatul. Unii chiar sunt creaἪi sŁ imite aproape 

perfect un om, cu expresii faciale, ochi, nas, gura. În colaborarea om-robot, robotul 

ajutŁ operatorul uman. Aceasta ´nseamnŁ cŁ: maἨina nu ´nlocuieἨte omul, ci ´i 

completeazŁ capacitŁἪile Ἠi ´l scuteἨte de sarcini dificile. Acestea pot include lucrŁrile 

aeriene, de exemplu, sau ridicarea sarcinilor grele. Ċn fabrica viitorului idealŁ nu existŁ 

o separare ´ntre staἪiile de lucru automate Ἠi cele manuale. Oamenii Ἠi roboἪii 

colaboreazŁ optim - pentru a eficientiza munca Ἠi a reduce c©t mai mult riscul de 

accidente la care sunt supuἨi oamenii zilnic, fŁc©nd lucruri periculoase pentru 

sŁnŁtatea lor. Colaborarea om-robot poate aduce o serie de avantaje în ceea ce 

priveἨte automatizarea tradiἪionalŁ sau munca manualŁ. 

https://ro.wikipedia.org/wiki/Senzor
https://ro.wikipedia.org/w/index.php?title=Robot_autonom_mobil&action=edit&redlink=1
https://ro.wikipedia.org/w/index.php?title=Robot_autonom_mobil&action=edit&redlink=1
https://ro.wikipedia.org/w/index.php?title=Robot_umanoid&action=edit&redlink=1
https://ro.wikipedia.org/wiki/Robot_industrial
https://ro.wikipedia.org/w/index.php?title=Robot_de_servicii&action=edit&redlink=1
https://ro.wikipedia.org/w/index.php?title=Robot_p%C4%83%C8%99itor&action=edit&redlink=1
https://ro.wikipedia.org/w/index.php?title=Robot_militar&action=edit&redlink=1
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AplicaἪiile roboἪilor umanoizi ´n largi domenii ale vieἪii oamenilor privind asistenἪa 

umanŁ, recuperarea psihoȤmotricŁ, salvarea ´n situaἪii de dezastru, divertisment cu 

interacἪiune avansatŁ omȤrobot, conduc la dezvoltarea unor roboἪi sociabili care pot 

comunica întrȤo manierŁ prin care se sprijinŁ modalitŁἪile naturale de comunicare ale 

oamenilor. 

Perspectivele evoluἪiei roboἪilor umanoizi sunt de a juca un rol din ce ´n ce mai 

important ´n viaἪa oamenilor Ἠi de a deveni prietenul viitorului, capabil sŁ ´i salveze 

viaἪa sau sŁ ´l batŁ la fotbal, sŁ fie sociabil, put©nd ´ndeplini sarcinile unei menajere, 

dar Ἠi sŁ danseze, toate ´n scopul de a face c©t mai prietenosasŁ interacἪiunea 

omȤrobot. 

Aĸtept vremea c©nd vom avea cu toŞii c©te o robo-menajerŁ, aĸa cum avem azi 

aspiratoare ĸi frigidere. éar trebuie sŁ mŁ g©ndesc ce nume sŁ-i puné 
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Proiectul unitŁŞii de ´nvŁŞare ñAplicaŞii STEMò 

 

 

Prof. ing. Mihail-Cristian Muĸat 

Ҍcoala GimnazialŁ ñIon CiorŁnescuò Moroeni, jud. D©mboviŞa 

 

 

Lucrarea ĂProiectul unitŁŞii de ´nvŁŞare AplicaŞii STEMò prezintŁ o viziune 

asupra curriculumului ĸcolar la disciplina InformaticŁ ĸi T.I.C., clasa a VII-a. 

CompetenŞele se pot forma prin proiectare optimŁ, de calitate, prin reorganizarea 

conŞinuturilor pe unitŁŞi de ´nvŁŞare. 

Se propune un model de proiect pentru unitatea de ´nvŁŞare AplicaŞii STEM 

deoarece programa ĸcolarŁ cuprinde programarea roboŞilor virtuali, elevii se pot 

familiariza cu mediul de programare, este o platformŁ open-source ce permite 

programarea mai multor tipuri de roboŞi virtuali, limbajul este asemŁnŁtor cu cel din 

Scratch ĸi programele pot fi transferate pe roboŞi reali. 

Avantajele enumerate face ca predarea bazelor roboticii ´n ĸcoli sŁ fie posibilŁ. 

 

Unitatea de ´nvŁŞare este o structurŁ didacticŁ deschisŁ ĸi flexibilŁ, unitarŁ din 

punct de vedere tematic, care se desfŁĸoarŁ pe o perioadŁ de timp, determinŁ 

formarea la elevi a unui comportament specific, generat prin integrarea unor 

competenŞe specifice ĸi se finalizeazŁ prin evaluare. 

Elementele esenŞiale ale proiectŁrii unitŁŞii de ´nvŁŞare sunt: 

1. ConŞinuturi: detalieri de conŞinut necesare ´n explicitarea anumitor parcursuri, 

respectiv ´n cuplarea lor la baza proprie de cunoaĸtere a elevilor. 

2. CompetenŞe specifice: codurile competenŞelor specifice, din programa ĸcolarŁ. 

3. ActivitŁŞi de ´nvŁŞare: activitŁŞile pe care cadrul didactic le considerŁ adecvate pentru 

atingerea obiectivelor propuse. 

4. Resurse: cuprinde resursele temporale, materiale, forme de organizare a clasei, 

mijloace de ´nvŁŞŁm©nt. 

5. Evaluare: metode, instrumente ĸi modalitŁŞi de evaluare. 
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CompetenŞele specifice, ´n cadrul unitŁŞii de ´nvŁŞare ñAplicaŞii STEMò, conform 

programei ĸcolare pentru disciplina InformaticŁ ĸi T.I.C., clasa a VII-a, aprobatŁ prin 

OMEN nr. 3393/28.02.2017 sunt: 

1.4. Utilizarea unui mediu de programare pentru implementarea algoritmilor 

2.1. Analizarea enunŞului unei probleme simple ´n vederea rezolvŁrii ei printr-un 

algoritm 

3.3. Implementarea algoritmilor într-un mediu de programare ´n scopul rezolvŁrii 

creative a unor probleme având caracter aplicativ. 

 

 Unitatea de ´nvŁŞare debuteazŁ cu prezentarea generalŁ a mediului de 

programare Open Roberta Lab. Open Roberta este un mediu online de programare a 

roboŞilor virtuali, apŁrut oficial ´n 2014, iniŞiat de Ministerul EducaŞiei ĸi CercetŁrii din 

Germania, ´n colaborare cu Fraunhoffer IAIS ĸi Google.org.  

 Tot la ´nceputul unitŁŞii de ´nvŁŞare sunt prezentate ĸi elementele de interfaŞŁ, 

pentru a putea identifica cu succes facilitŁŞile mediului de programare. 

 UrmŁtorul pas ´l reprezintŁ utilizarea mediului de dezvoltare pentru 

implementarea unor algoritmi. Pentru a putea implementa un algoritm este necesarŁ 

aplicarea unor etape, ca de exemplu: proiectarea codului sursŁ, compilare, executare, 

testare, depanare. 

 Limbajul utilizat de mediul de programare Open Roberta Lab este limbajul 

NEPO (New Easy Programming Online). Blocurile Nepo reprezintŁ ĸi ´ncorporeazŁ 

funcŞionalitŁŞi roboŞilor virtuali. 

Mediul de programare permite efectuarea unor acŞiuni asupra roboŞilor, generarea unor 

expresii, calcule, valori, programarea de roboŞi, vizualizarea ĸi utilizarea valorilor citite 

de senzorii roboŞilor virtuali (de exemplu senzor de atingere, de culoare, ultrasonic, 

infraroĸu, rotaŞie, giroscopic, butoane, timer). 

 Spre sf©rĸitul unitŁŞii de ´nvŁŞare, elevii vor proiecta algoritmi pentru controlul 

roboŞilor virtuali, prin utilizarea ĸi interpretarea datelor primite de la diverĸi senzori. Vor 

elabora coduri sursŁ pentru deplasarea robotului de-a lungul unei linii, detectarea 

obiectelor, aplicaŞii STEM care sŁ dezvolte spiritul inventiv ĸi creativitatea. 

 Unitatea de ´nvŁŞare ñAplicaŞii STEMò va avea douŁ componente: o componentŁ 

teoreticŁ, ´n care se vor prezenta noŞiunile noi ĸi o componentŁ practicŁ, ´n care se vor 

elabora coduri pentru implementarea algoritmilor, ´n conformitate cu cerinŞele. 
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 Ċn continuare, este prezentat un model de proiect de unitate de ´nvŁŞare, pentru 

disciplina InformaticŁ ĸi T.I.C., clasa a VII-a. 

 

Unitatea de ´nvŁἪŁm©nt: ķcoala GimnazialŁ ñIon CiorŁnescuò Moroeni                                   

Avizat,                                                                                                                 

Disciplina: InformaticŁ ĸi T.I.C. 

NumŁr de ore/sŁptŁm©nŁ: 1 

Profesor: MuἨat Mihail-Cristian 

Clasa: a VII-a  

An Ἠcolar: 2020-2021 

 

Proiectul unitŁἪii de ´nvŁἪare 

 

Unitatea de ´nvŁἪare: AplicaŞii STEM 

NumŁr ore alocate: 6 ore   

ConἪinuturi CompetenἪ

e specifice 

ActivitŁἪi Resurse Evaluare 

Mediul de 

programare Open 

Roberta Lab -

Prezentare generalŁ 

 

1.4 

 

Test iniŞial: 15 min. 

Discutarea testului 

iniŞial: 5 min. 

Prezentarea platformei 

Open Roberta Lab, 

precum  ĸi a meniurilor 

mediului de programare: 

20 min. 

Evaluare: 10 min. 

 

 

 

 

 

 

 

Timpul total 

alocat: 1 

orŁ. 

LocaŞie: 

laboratorul 

de 

informaticŁ. 

Activitate: 

frontalŁ, 

individualŁ. 

Material 

didactic: 

Tutorial: 

https://www.

youtube.co

m/watch?v=

Evaluare 

iniŞialŁ: test 

iniŞial. 

Evaluare 

curentŁ 

formativŁ: 

Fiĸa: Ăķtiu, 

Vreau sŁ 

ĸtiu, Am 

´nvŁŞatò. 

AplicaἪie 

practicŁ:  

ĂControlul 

robotului 

pentru 

urmŁrirea 

https://www.youtube.com/watch?v=vIBpCAx7_d0
https://www.youtube.com/watch?v=vIBpCAx7_d0
https://www.youtube.com/watch?v=vIBpCAx7_d0
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vIBpCAx7_d

0 

Platforma: 

https://lab.o

pen-

roberta.org/ 

FiἨŁ de 

lucru. 

Calculator 

cu acces la 

Internet, 

video 

proiector. 

unui traseu 

simpluò. 

Observare 

sistematicŁ 

Ἠi notare. 

Limbajul Nepo 1.4 Prezentarea limbajului 

de programare din 

cadrul platformei: 20 

min. 

Categorii de blocuri. 

Descrierea blocurilor 

Nepo: 20 min. 

Jocul didactic: 10 min. 

 

AplicaŞie practicŁ 

(descrierea în limbaj 

natural, reprezentarea 

algoritmului ´n schemŁ 

logicŁ ĸi pseudocod, 

transcrierea în limbajul 

Nepo, folosind mediul 

Open Roberta Lab, 

testarea programului ĸi 

depanarea, dacŁ este 

cazul): 50 min. 

Timpul total 

alocat: 2 

ore. 

LocaŞie: 

laboratorul 

de 

informaticŁ. 

Activitate: 

frontalŁ, 

individualŁ. 

Material 

didactic: 

Tutorial: 

https://www.

youtube.co

m/watch?v=

Vc6pAak_ta

A 

Material 

scris: 

Evaluare 

curentŁ 

formativŁ: 

Utilizarea 

unui joc 

didactic 

pentru 

exersarea 

principalelor 

operaŞii de 

control ale 

robotului 

virtual. 

AplicaἪie 

practicŁ:  

ĂRealizarea 

unui 

program 

care va face 

robotul sŁ se 

https://www.youtube.com/watch?v=vIBpCAx7_d0
https://www.youtube.com/watch?v=vIBpCAx7_d0
https://lab.open-roberta.org/
https://lab.open-roberta.org/
https://lab.open-roberta.org/
https://www.youtube.com/watch?v=Vc6pAak_taA
https://www.youtube.com/watch?v=Vc6pAak_taA
https://www.youtube.com/watch?v=Vc6pAak_taA
https://www.youtube.com/watch?v=Vc6pAak_taA
https://www.youtube.com/watch?v=Vc6pAak_taA
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https://www.

competente

digitale.ro/di

verse/roboti

ca/Robotica

2%20Limbaj

ul%20NEP

O.pdf 

Platforma: 

https://lab.o

pen-

roberta.org/ 

FiἨŁ de 

lucru. 

Calculator 

cu acces la 

Internet, 

video 

proiector. 

roteascŁ ´n 

cerc p©nŁ 

când se 

apasŁ tasta 

ESCò. 

Observare 

sistematicŁ 

Ἠi notare. 

 

 

 

 

Utilizarea mediului de 

programare Open 

Roberta pentru 

implementarea 

algoritmilor 

1.4 

2.1 

3.3 

 

 

Proiectarea codurilor 

pentru controlul robotului 

virtual: urmŁrirea unui 

traseu complex, aplicaŞii 

cu senzorul tactil, 

ultrasonic, culoare.  

Implementarea unor 

algoritmi ce soluŞioneazŁ  

probleme practice: 50 

min. 

 

Evaluare: proiect  

(proiectare, 

implementare, testare, 

Timpul total 

alocat: 3 

ore. 

LocaŞie: 

laboratorul 

de 

informaticŁ. 

Activitate: 

frontalŁ, pe 

grupe. 

Material 

didactic: 

Platforma: 

https://lab.o

Evaluare 

curentŁ 

formativŁ: 

AplicaŞii 

practice: 

ĂRealizarea 

unor 

programe 

care va face 

robotul sŁ 

urmŁreascŁ 

trasee 

complexe, 

sŁ 

https://www.competentedigitale.ro/diverse/robotica/Robotica2%20Limbajul%20NEPO.pdf
https://www.competentedigitale.ro/diverse/robotica/Robotica2%20Limbajul%20NEPO.pdf
https://www.competentedigitale.ro/diverse/robotica/Robotica2%20Limbajul%20NEPO.pdf
https://www.competentedigitale.ro/diverse/robotica/Robotica2%20Limbajul%20NEPO.pdf
https://www.competentedigitale.ro/diverse/robotica/Robotica2%20Limbajul%20NEPO.pdf
https://www.competentedigitale.ro/diverse/robotica/Robotica2%20Limbajul%20NEPO.pdf
https://www.competentedigitale.ro/diverse/robotica/Robotica2%20Limbajul%20NEPO.pdf
https://www.competentedigitale.ro/diverse/robotica/Robotica2%20Limbajul%20NEPO.pdf
https://lab.open-roberta.org/
https://lab.open-roberta.org/
https://lab.open-roberta.org/
https://lab.open-roberta.org/
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 Proiectarea didacticŁ este o activitate cŁruia cadrul didactic trebuie sŁ ´i acorde 

o importanŞŁ deosebitŁ, deoarece o proiectare ñde calitateò duce la concretizarea 

fiecŁrui rezultat, listat ´n programa ĸcolarŁ, pentru clasa de elevi. 

 

Webografie: 

[1] 

http://informaticainscoli.ro/lib/exe/fetch.php?media=6.4.3.proiectarea_unei_unitati_de

_invatare.pdf 

[2] https://scoalamultimedia.files.wordpress.com/2019/01/invatare-cu-roboti.pdf 

[3]https://istoriestiintesocioumanevl.files.wordpress.com/2016/02/proiectul-unitatii-de-

invatare-si-model-logica.pdf 

[4] https://www.ise.ro/wp-content/uploads/2017/01/Informatica-si-TIC.pdf 

 

Bibliografie: 

[1] Dorin Herlo, Anca EgerŁu, Tiberiu Dughi, Evelina Balaĸ, Camelia Bran, Elemente 

teoretico-aplicative pentru formarea iniŞialŁ a cadrelor didactice, Editura Eikon, Cluj 

Napoca, 2014 

 

 

 

 

 

prezentare) - 50 min. + 

50min. 

pen-

roberta.org/ 

FiἨe de 

lucru. 

Calculator 

cu acces la 

Internet, 

video 

proiector. 

ocoleascŁ 

obstacole, 

folosind 

diverĸi 

senzoriò. 

Observare 

sistematicŁ 

Ἠi notare. 

Evaluare 

sumativŁ: 

Proiect 

http://informaticainscoli.ro/lib/exe/fetch.php?media=6.4.3.proiectarea_unei_unitati_de_invatare.pdf
http://informaticainscoli.ro/lib/exe/fetch.php?media=6.4.3.proiectarea_unei_unitati_de_invatare.pdf
https://scoalamultimedia.files.wordpress.com/2019/01/invatare-cu-roboti.pdf
https://istoriestiintesocioumanevl.files.wordpress.com/2016/02/proiectul-unitatii-de-invatare-si-model-logica.pdf
https://istoriestiintesocioumanevl.files.wordpress.com/2016/02/proiectul-unitatii-de-invatare-si-model-logica.pdf
https://www.ise.ro/wp-content/uploads/2017/01/Informatica-si-TIC.pdf
https://lab.open-roberta.org/
https://lab.open-roberta.org/
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Colegiul NaŞional "IenŁchiŞŁ VŁcŁrescu" 

Calea DomneascŁ 235 Å Telefon/Fax 004.0245.210966 

www.ienachita.com; e-mail: secretariat.ienachita@gmail.com 

T©rgoviĸte - D©mboviŞa ï România 

 

Erasmus+ 2019-1-RO01-KA102-062407 

òROBOWEB-Pregatire practica europeana in domeniul ROBOticii si al paginilor WEB 

in vederea insertiei pe piata munciiò 

 

 

Programarea roboŞilor virtuali ´n parcurgerea traseelor marcate 

Prof. Rafira Anca Mihaela 

Colegiul NaŞional "IenŁchiŞŁ VŁcŁrescu", T©rgoviҍte 

 

 

Activitate integratŁ ´n curriculum 

Plan de lecŞie 

 

Data: 18.05.2021 

Profesor/ 

Diriginte: 

RAFIRA ANCA MIHAELA 

Unitatea de 

´nvŁἪŁm©nt 

Colegiul NaŞional "IenŁchiŞŁ VŁcŁrescu", T©rgoviἨte 

Clasa: a VIII-a A 

Disciplina: InformaticŁ Ἠi Tehnologia InformaἪiei Ἠi a ComunicaἪiilor 

Unitatea de 

´nvŁἪare 

Robotul didactic 

Titlul lecἪiei Programarea roboŞilor virtuali ´n parcurgerea traseelor marcate 

Forma de 

realizare 

LecἪie integratŁ 

Tipul lecἪiei RecapitulativŁ 
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Resurse 

temporale 

50 minute 

Resurse 

umane 

30 elevi 

Resurse 

materiale 

Laboratorul de informaticŁ, videoproiector, fiἨŁ de lucru  

Suport 

didactic 

ñInformaticŁ Ἠi TICò, clasa a VIII-a, LuminiἪa Ciocaru, ἧtefania Penea, 

Oana Rusu, Claudia-Elena Mitrache, Editura Litera, 2020 

https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20VIII-

a/Informatica%20si%20TIC/Uy5DLiBHUlVQIEVESVRP/  

Programa ἨcolarŁ pentru disciplina INFORMATICŀ ἧI TIC, Clasele a 

V-a ï a VIII-a, BucureἨti, 2017 

CompetenŞ

e generale 

2. Rezolvarea unor probleme elementare prin metode intuitive de 

prelucrare a informaἪiei  

3. Elaborarea creativŁ de mini proiecte care vizeazŁ aspecte sociale, 

culturale Ἠi personale, respect©nd creditarea informaἪiei Ἠi drepturile 

de autor 

CompetenἪ

e specifice 

2.1. Identificarea Ἠirurilor de valori ´n diferite contexte de prelucrare ´n 

vederea construirii algoritmilor 

3.3. Implementarea algoritmilor într-un mediu de programare în scopul 

rezolvŁrii creative a unor probleme av©nd caracter aplicativ 

La sf©rĸitul 

activitŁŞii 

elevii vor fi 

capabili  

sŁ transpunŁ ´ntr-un limbaj de programare algoritmi interdisciplinari 

sŁ ´nἪeleagŁ utilitatea senzorilor unui robot virtual 

sŁ lucreze ´n echipŁ, pe platforme colaborative, proiecte 

transdisciplinare 

Metode Ἠi 

strategii 

didactice 

-exerciŞiul 

-explicaŞia 

-munca ´n echipŁ 

-observaŞia 

-discuŞia 

Descrierea 

activitŁŞii 

1. Moment organizatoric (3 minute) 

- se face prezenŞa; 

https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20VIII-a/Informatica%20si%20TIC/Uy5DLiBHUlVQIEVESVRP/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20VIII-a/Informatica%20si%20TIC/Uy5DLiBHUlVQIEVESVRP/
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- se pregŁteĸte materialul didactic ĸi se verificŁ echipamentele de 

calcul; 

- se anunŞŁ titlul ĸi obiectivele lecŞiei; 

 

2. Captarea atenŞiei (2 minute) 

Elevii sunt rugaŞi sŁ se mute ´n aĸa fel ´nc©t sŁ poatŁ lucra în grupe de 

c©te 2 elevi pentru rezolvarea unor fiἨe de lucru pe tema Programarea 

roboŞilor virtuali ´n parcurgerea traseelor marcate. 

Profesorul solicitŁ rŁspuns din partea elevilor la urmŁtoarele ´ntrebŁri:  

- Ce ´nŞelegeŞi prin robot virtual? 

- Cum se poate realiza programarea unui astfel de robot în mediu 

virtual? 

- Cu ce tipuri de senzori lucraŞi ´n programarea lor? 

  

Profesorul rŁspunde: 

 

Robotul didactic din mediul virtual este dispozitivul cu ajutorul cŁruia 

poἪi simula activitŁἪi sau fenomene, din viaἪa de zi cu zi, pentru a 

´nἪelege informatica inteligentŁ din cadrul noilor tehnologii. 

Programarea robotului didactic se poate realiza cu blocuri grafice, într-

un mediu on-line de programare precum Open Roberta - sistemul 

EV3.  

 

În programarea roboἪilor virtuali folosim senzorul ultrasonic utilizat 

pentru detectarea 

obstacolelor, senzorul de culoare, senzorul de presiune, microfonul, 

senzorul infraroἨu, senzorul giroscopic ĸi busola. 

 

AstŁzi vom programa ´mpreunŁ un robot virtual folosind platforma 

https://lab.open-roberta.org/. 

 

3. Reactualizarea cunoĸtinŞelor (10 minute) 

Profesorul pune ´ntrebŁri din programare, precum: 

https://lab.open-roberta.org/
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-Ce este o variabilŁ ĸi de c©te feluri pot fi ea? 

Variabila este o zonŁ de memorie care ´Ἠi poate schimba valoarea pe 

parcursul execuἪiei programului. Pentru a putea folosi o variabilŁ, 

aceasta trebuie mai ´nt©i declaratŁ. Variabila poate fi localŁ sau 

globalŁ. 

-Ce este o structurŁ repetitivŁ? 

O structurŁ repetitivŁ executŁ o instrucҏiune de un numŁr cunoscut 

de repetŁri sau c©t timp o condiҏie este adevŁratŁ. 

 

Elevii rŁspund la ´ntrebŁri. 

 

4. DesfŁĸurarea lecŞiei (30 minute) 

Pentru ´nvŁἪarea activŁ se va efectua urmŁtorul exerciἪiu. 

Se solicitŁ elevilor sŁ scrie ´n bara de adrese a browserului 

https://lab.open-roberta.org/  Ἠi sŁ aleagŁ sistemul  EV3, ca ´n Figura 

1.  

 

 

 

Figura 1. Alegerea sistemului din Open Roberta 

 

Platforma Open Roberta Lab este un mediu de programare online ce 

ne va ajuta sŁ programŁm un robot virtual 2D Ἠi reali 3D.  

Setul EV3 include urmŁtorii senzori pentru robotul 3D: 

V Tactil - determinŁ contactul cu suprafaἪa 

V Ultrasonic - mŁsoarŁ distanἪa faἪŁ de suprafeἪele din 

apropiere 

https://lab.open-roberta.org/
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V Culoare - determinŁ culoarea Ἠi mŁsoarŁ intensitatea 

culorii 

V Giroscopic - determinŁ rotaἪia robotului 

V InfraroἨu - determinŁ semnalele telecomenzii IR 

 

Figura 2. Configurarea robotului 

Vom folosi fereastra de simulare din Figura 3 pentru a programa 

roboἪelul cu ajutorul Limbajului NEPO, pentru a se deplasa pe anumite 

trasee Ἠi a desena forme geometrice. 
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Figura 3 Fereastra de simulare 

 

AcἪionarea robotului se va face folosind blocurile din Figura 4, prin 

tragerea blocului selectat în zona de programare. De exemplu, dacŁ 

dorim ca robotul sŁ realizeze o ´ntoarcere la dreapta, cu viteza 30%, 

cu un unghi de 20 , vom folosi blocul de instrucŞiuni întoarce dreapta 

viteza % 30, grad 20 . Cu c©t viteza robotului este mai micŁ, cu at©t el 

va trasa o linie c©t mai dreapta ĸi mai unifromŁ. Cu c©t viteza robotului 

este mai mare, cu atât robotul va reprezenta diferit ceea ce i-am dat 

sŁ reprezinte. 



68 
 

  

  

Figura 4 Blocuri de AcἪiune ale robotului 

 

Control conἪine blocuri de decizie, repetitive care condiἪioneazŁ 

robotul sŁ acἪioneze ´ntr-un anumit fel.  
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Figura 5. Blocuri de control ale robotului 

 

Se va executa spre exemplificare un program. 

Creaҏi un program pentru un robot EV3, care  va deplasa pe o 

traiectorie ce va desena un pŁtrat.. 

Se creazŁ un cont personal pe platformŁ. Ċn partea st©ngŁ a ecranului 

se aflŁ o zonŁ ´n care vom aduce cu ajutorul mouse-ului blocuri pentru 

a putea programa. Ċn partea dreaptŁ este un simulator ´n care putem 

vedea un robot, care se va deplasa atunci când vom porni simularea 

Ἠi va executa programul scris ´n partea st©ngŁ a ecranului. 

Programul conἪine o structurŁ repetitivŁ ce executŁ de patru ori 

urmŁtorii paἨi:  

-deplasarea robotului ´nainte pe o distanἪŁ de 35 cm, cu viteza 30 

-întoarcere spre dreapta la 90 grade, cu viteza 30  

Ċn final, robotul se va deplasa pe o traiectorie ce va desena un pŁtrat.  
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DacŁ includem ´n program ĸi blocul  întoarce robotul spre dreapta la 

45 grade, cu viteza de 30 acesta va putea reprezenta pŁtratul pe 

zona vizibilŁ de desen ĸi nu se va mia suprapune cu axele. 

 

 

 

DupŁ ce elevii au ´nŞeles cum se folosesc blocurile de instrucŞiuni 

pentru a reprezenta grafic figuri geometrice, ei vor trebui sŁ lucreze pe 

numere, astfel ´nc©t sŁ creeze un program pentru un robot EV3, ce se 

va deplasa pe o traiectorie ce va desena o spiralŁ pornind de la un ĸir 

de valori. Pentru unii elevi robotul va porni reprezentarea graficului 

spre dreapta, iar pentru ceilalŞi spre st©nga ´n funcŞie de ĸirul de valori. 
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Elevii vor prezenta programele realizate, vor arŁta colegilor din 

st©nga/dreapta lor ce au reuĸit sŁ realizeze ĸi ´Şi vor putea adresa 

´ntrebŁri de lŁmurire cu privire la traseul parcurs de robot, la care vor 

trebui sŁ rŁspundŁ. 

 

5. Operationalizarea cunoἨtinἪelor (asigurarea conexiunii inverse) (4 

minute) 

- se evidenŞiazŁ aplicaŞiile realizate; 

- se semnaleazŁ eventualele greĸeli ĸi se fac observaŞii; 

- se evidenŞiazŁ ĸi se noteazŁ elevii ´n funcŞie de ´ndeplinirea 

cerinἪelor din fiἨa de lucru realizatŁ; 

 

6. Asigurarea retenŞiei  (1 minut) 

-Se propune ca temŁ pentru acasŁ urmŁtoarea sarcinŁ: 

SŁ se ´mbunŁtŁŞeascŁ aplicaŞiile realizate ´n clasŁ ´n funcŞie de 

observaŞiile primite ´n cadrul evaluŁrii.  

Forme de 

evaluare a 

activitŁŞii 

Aprecierea corectitudinii rezolvŁrii aplicaŞiilor,  

Notarea prezentŁrii lucrŁrilor realizate de cŁtre elevi 

Impactul 

asupra 

elevilor 

Conĸtientizarea importanἪei competenἪelor digitale ´n viitorul elevilor. 

PerfecŞionarea competenŞelor digitale. 

Valorificarea potenŞialului elevilor. 

Concluzii Elevii urmŁresc cu atenŞie explicaŞiile profesorului ĸi ´ĸi ´nsuĸesc 

noŞiunile despre programarea roboἪilor virtuali. 

Elevii lucreazŁ individual la realizarea cerinἪelor din fiἨa de lucru ´n 

care se creeazŁ un program ce va deplasa un robot pe o traiectorie ce 

va desena o spiralŁ. 

Elevii ´ĸi folosesc competenŞele digitale ĸi creativitatea pentru a 

realiza individual fiἨele de lucru solicitate, dar ´ĸi ´mpŁrtaĸesc reuĸitele 

unii faŞŁ de ceilalŞi. 

 

Ċn cadrul proiectului urmŁrim sŁ realizŁm  

 

Á PerfecŞionarea competenŞelor digitale 
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Á ConἨtientizarea elevilor cu privire la importanἪa competenἪelor digitale 

Á Dezvoltarea abilitŁἪilor lingvistice ale elevilor 

Á Dezvoltarea cooperŁrii interculturale  

Á Dezvoltarea creativitŁŞii 

Á Dezvoltarea spiritului de echipŁ 

Á ĊmbunŁtŁἪirea cunoἨtinἪelor cu privire la roboἪi 

Á Implicarea ´n elaborarea ĸi implementarea proiectelor din domeniul roboticii 

Á Transpunerea într-un limbaj de programare a unor algoritmi interdisciplinari 

Á ĊnἪelegerea utilitŁἪii senzorilor unui robot virtual 

 

Fotografii din timpul activitŁŞii 
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Anexa 1 

 

FiἨŁ de lucru nr. 1 

 

Timp de lucru: 20 minute 

1. ConectaŞi-vŁ pe platforma https://lab.open-roberta.org cu contul vostru. 

2. AlegeἪi robotul didactic EV3 ĸi Scena matematicŁ. 

3. ProgramaŞi robotul EV3 astfel ´nc©t: 

- sŁ plece din poziŞia iniŞialŁ; 

- sŁ parcurgŁ, pe r©nd, distanŞele din ĸirul de valori 15 15 30 30 40 40 50 50; 

- sŁ roteascŁ robotul cu 90 , spre dreapta, dupŁ parcurgerea oricŁrei distanŞe din ĸirul 

dat; 

- sŁ se afiĸeze la final, timp de 3 secunde, valoarea care reprezintŁ suma distanŞelor 

din ĸirul dat. 

4. SalvaἪi programul ´n contul vostru cu numele vostru urmat de cuv©ntul spiralŁ (de 

exemplu Zamfir_spirala.xml). 

5. ExportaἪi programul Ἠi partajaŞi-l pe Classroom. 

6. De asemenea, creaἪi un document Google ´n care sŁ descrieŞi robotul Ἠi programul, 

dupŁ care veἪi adŁuga capturi de ecran cu programul realizat pe platforma Open 

Roberta Lab. 

7. DenumiἪi documentul cu nume vostru. 

8. ModificaἪi setŁrile implicite ale documentului ´n felul urmŁtor: paginŁ A4, margini sus 

1,5 cm, jos 1,5 cm, stânga 2,5 cm, dreapta 2 cm 

9. ĊncŁrcaἪi ´n Classroom documentul final la sarcina de lucru Programarea robotului 

didactic virtual.  

  

https://lab.open-roberta.org/
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FiἨŁ de lucru nr. 2 

 

Timp de lucru: 20 minute 

1. ConectaŞi-vŁ pe platforma https://lab.open-roberta.org cu contul vostru. 

2. AlegeἪi robotul didactic EV3 ĸi Scena matematicŁ. 

3. ProgramaŞi robotul EV3 astfel ´nc©t: 

- sŁ plece din poziŞia iniŞialŁ; 

- sŁ parcurgŁ, pe r©nd, distanŞele din ĸirul de valori 10 10 20 20 30 30 40 40; 

- sŁ roteascŁ robotul cu 90 , spre st©nga, dupŁ parcurgerea oricŁrei distanŞe din ĸirul 

dat; 

- sŁ se afiĸeze la final, timp de 3 secunde, valoarea care reprezintŁ produsul distanŞelor 

din ĸirul dat. 

4. SalvaἪi programul ´n contul vostru cu numele vostru urmat de cuv©ntul spiralŁ (de 

exemplu Zamfir_spirala.xml). 

5. ExportaἪi programul Ἠi partajaŞi-l pe Classroom. 

6. De asemenea, creaἪi un document Google ´n care sŁ descrieŞi robotul Ἠi programul, 

dupŁ care veἪi adŁuga capturi de ecran cu programul realizat pe platforma Open 

Roberta Lab. 

7. DenumiἪi documentul cu nume vostru. 

8. ModificaἪi setŁrile implicite ale documentului ´n felul urmŁtor: paginŁ A4, margini sus 

1,5 cm, jos 1,5 cm, stânga 2,5 cm, dreapta 2 cm 

9. ĊncŁrcaἪi ´n Classroom documentul final la sarcina de lucru Programarea robotului 

didactic virtual. 

  

  

 

  

https://lab.open-roberta.org/
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Anexa 2 

 

Rezolvarea fiĸei de lucru ï nr. 1 

 

Rezolvarea fiĸei de lucru ï nr. 2 
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 Robotica 

 

Prof. State Gabriel 

Colegiul Naҏional ĂIenŁchiҏŁ VŁcŁrescuò T©rgoviҍte 

 

 

Durata: 1 an ĸcolar   

Nr. de ore: 34 

Tipul cursului: opŞional ca nouŁ disciplinŁ 

PROPUNׄTOR: Prof. State Gabriel 

UNITATEA ķCOLARŀ: Colegiul NaἪional ĂIenŁchiἪŁ VŁcŁrescuò 

Titlul cursului opŞional:  Robotica 

Se poate aplica la clasele 7-12 

NumŁr de ore: o orŁ pe sŁptŁm©nŁ 

 

NotŁ de prezentare 

 

 Cursul ´Ἠi propune familiarizarea copiilor cu elementele accesibile ale tehnologiilor 

avansate aflate la dispoziἪia oricui, cum ar fi aplicaἪiile Ἠi componentele micro:bit, 

Arduino Ἠi Raspberry; aceste domenii sunt extrem de populare în rândul 

pasionaἪilor de tehnologie de acasŁ; existŁ forumuri ´n care se comunicŁ pe orice 

temŁ sau problemŁ ´nt©lnitŁ; cursul beneficiazŁ de suport practic, adicŁ de un 

laborator de roboticŁ. De asemenea, cursul ´i va ajuta pe elevi sŁ ´nἪeleagŁ bogŁἪia 

de resurse tehnologice pusŁ la dispoziἪie de un simplu smartphone 
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CompetenἪe generale:  

1. Realizarea corectŁ a conexiunilor dintre module; 2. Punerea ´n funcἪiune a 

circuitelor realizate Ἠi analiza funcἪionŁrii lor; 3. Programarea modulelor studiate 

CompetenἪe specifice:  

1.1. Identificarea corectŁ a modulelor Ἠi componentelor circuitului; 1.2. Identificarea 

terminalelor vizate ´n vederea conectŁrii; 1.3. Utilizarea cablurilor de legŁturŁ ´n 

vederea implementŁrii unei scheme; 2.1. Alegerea corectŁ a sursei de tensiune Ἠi 

conectarea acesteia; 2.2. RecepἪia Ἠi ´nregistrarea  datelor, respectiv asigurarea 

condiἪiilor de funcἪionare, ´n funcἪie de caz; 2.3. Remedierea eventualelor probleme 

de funcἪionare a sistemului; 3.1. Realizarea de aplicaἪii simple ´n mediile de 

dezvoltare respective; 3.2. Depanarea problemelor de tip software 
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ConἪinuturi:  

Domeniile de conἪinut ConἪinuturi 
Nr. 

ore 

Lumea roboticii (2h) 

RoboἪi industriali. RoboἪi umanoizi 1 

Componentele unui robot. FuncἪiile 

componentelor 
1 

Bazele circuitelor 

electronice (5h) 

Componentele unui circuit electric. Semne 

convenἪionale.  
1 

Senzori. Aparate de mŁsurŁ 1 

Realizarea practicŁ a unui circuit de test 1 

Caracteristici tehnice ale elementelor de circuit 1 

Controlul motoarelor Ἠi al servomotoarelor 1 

Lumea micro:bit (5h) 

Prezentarea modulului micro:bit 1 

Programarea modulului micro:bit 1 

AplicaἪii micro:bit 3 

Lumea Arduino (7h) 

Arduino Uno ï prezentare generalŁ 1 

Arduino IDE Ἠi medii de programare echivalente 1 

Comenzi Ἠi funcἪii Arduino 1 

AplicaἪii Arduino 4 

Lumea Raspberry (7h) 

Prezentarea plŁcii Raspberry Pi 1 

Programarea Raspberry Pi 2 

AplicaἪii Raspberry 4 

Proiecte complexe (6h) 

Etapele realizŁrii unui proiect 1 

Implementarea unui proiect în cadrul echipei 3 

PregŁtirea unui concurs 1 

Derularea concursului 1 

Concursuri de roboticŁ Cansat, AstroPi, ExoRo, FTC, Nextlab Ἠ.a. 2 

 

Sugestii metodologice 

DeἨi cursul se doreἨte a fi unul ´n mare mŁsurŁ practic, ´n funcἪie de situaἪiile concrete 

în care se va organiza, va presupune utilizarea tehnicii de calcul/smartphone pentru a 

cŁuta informaἪii pe anumite teme. Materialele didactice de care este indicat sŁ se 

dispunŁ la ´nceputul acestui curs sunt: placi de bazŁ Arduino sau compatibile, placi de 
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bazŁ micro:bit, senzori, surse de tensiune, laptop-uri sau calculatoare, fire de legŁturŁ, 

placi breadboard Ἠ.cl. Este indicat ca activitŁἪile sŁ fie organizate ´n echipe de maxim 

3 copii, astfel ´nc©t fiecare sŁ aibŁ posibilitatea sŁ realizeze conexiuni, teste Ἠ.cl. Este 

important ca elevilor sŁ le fie prezentate toate etapele lecἪiei, schemele electronice Ἠi 

modalitŁἪile de lucru. Evaluarea poate avea urmŁtoarele forme: observaἪia implicŁrii 

´n cadrul grupei, a nivelului de colaborare Ἠi a corectitudinii acἪiunilor 

derulate; conversaἪia pe teme legate de condiἪiile de realizare Ἠi 

funcἪionare; proiectul, prin transmiterea unor caracteristici generale ale montajului, în 

timp ce elevii vor fi nevoiἪi sŁ se organizeze, sŁ stabileascŁ singuri componenἪa 

montajului Ἠi sŁ-Ἠi identifice rolul ´n cadrul echipei. 

Bibliografie 

https://www.arduino.cc/  

https://microbit.org/ 

https://www.raspberrypi.org/ 

 https://roboromania.ro/manuale/Arduino-1-Starter-Kit-manual-roboromania.pdf 
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Algoritmi (clasa a V-a) 

 

Prof. Vlad CŁtŁlina Estera 

Colegiul Naҏional òIenŁchiҏŁ VŁcŁrescuò, T©rgoviҍte, jud. D©mboviҏa 

 

 

PROIECT UNITATE DE ĊNVŀἩARE ï ALGORITMI (clasa a V-a) 

 

 

Unitate ἨcolarŁ: Colegiul NaἪional òIenŁchiἪŁ VŁcŁrescuò, T©rgoviἨte    

Disciplina: InformaticŁ Ἠi TIC       Avizat director  

NumŁr de ore/sŁptŁm©nŁ: 1 

Profesor: Vlad CŁtŁlina Estera 

Clasa: a V-a 

An Ἠcolar: 2020-2021 

Proiectul unitŁἪii de ´nvŁἪare 

ALGORITMI 

 Semestrul II 

Unitatea de ´nvŁἪare: ALGORITMI 

NumŁr ore alocate: 7 

ConἪin

uturi 

Comp

etenἪ

e 

speci

fice 

ActivitŁἪi Resurse (metode, materiale, 

resurse de timp, elemente de 

management al clasei, mediul 

educaἪional, nivelul iniἪial de 

pregŁtire a elevilor etc.) 

Evaluare 

NoἪiun

ea de 

algorit

m 

(definiἪ

ie, 

2.1 Joc didactic1 

ñPrepararea 

pe baza unei 

reἪete a unei 

senzaἪionale 

cacao cu lapteò 

Timp alocat: 50 minute  

Joc didactic1 - 7 min  

Joc didactic1 - 3 min  

DefiniἪia algoritmului 10 min  

Explicarea paἨilor unui algoritm 

10 min  

Evaluare 

curentŁ 

formativŁ 

prin: 

ConversaἪie 

euristicŁ 
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exemp

lu) 

 

Joc didactic2 

ñCum ne 

spŁlŁm pe 

m©ini?ò 

 

Definirea 

noἪiunii de 

algoritm  

 

Prezentarea 

unor algoritmi 

´nt©lniἪi ´n viaἪa 

cotidianŁ 

bazaἪi pe o 

secvenἪŁ de 

operaἪii- film 

òCe este un 

algoritmò 

 

Prezentarea 

paἨilor unui 

algoritm 

Film òCe este un algoritm ?ò 

Manual 5 min 

Exemplificare ï algoritmul de 

calcul a ariei unui pŁtrat 15 min 

 

Locatie: laboratorul de 

informaticŁ, dotat cu acces la 

Internet ĸi videoproiector.  

 

Forma de organizare: pe grupe  

 

Material didactic: PrezentŁri, 

Manual pentru clasa a V-a 

Informatica si TIC, clasa aV-a, 

Daniel Popa, Editura Intuitex, pag 

82-85 

https://manuale.edu.ro/manuale/

Clasa%20a%20V-

a/Informatica%20si%20TIC/Intuit

ext/  

Propri

etŁἪi 

ale 

algorit

milor 

(gener

alitate

a, 

finititud

inea, 

2.1 Joc de rol 

ñMarἪianul 

grŁbitò 

  

Discutarea 

soluἪiei  

 

Descrierea 

noἪiunilor de 

generalitate, 

Timp alocat: 50 minute  

Joc de rol -15 min 

Discutarea soluἪiei 5 min 

Descrierea noἪiunilor de 

generalitate, finititudine, claritate 

15 min 

Discutarea proprietŁἪilor 

algoritmilor 10 min 

Exemplificare 5 min 

 

Evaluare 

curentŁ 

formativŁ 

prin: 

ConversaἪie 

euristicŁ 

Lucru în 

echipe 

https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
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claritat

ea) 

finititudine, 

claritate  

 

Discutarea 

proprietŁἪilor 

algoritmilor  

 

Locatie: laboratorul de 

informaticŁ, dotat cu acces la 

Internet ĸi videoproiector.  

Forma de organizare : pe grupe  

Material didactic: PrezentŁri, 

Manual pentru clasa a V-a 

Informatica si TIC, clasa aV-a, 

Daniel Popa, Editura Intuitex, pag 

86-89 

https://manuale.edu.ro/manuale/

Clasa%20a%20V-

a/Informatica%20si%20TIC/Intuit

ext/  

 

Clasifi

carea 

datelor 

(date 

de 

intare, 

interm

ediare, 

de 

ieἨire) 

2.2 Joc de rol 

ñVlad Ἠi Elena 

au fiecare câte 

un pahar 

personalizat 

cu numele lor 

scris pe el. 

Mama l-a 

servit pe Vlad 

cu suc de 

portocale iar 

pe Elena cu 

suc de mere 

dar 

preferinἪele lor 

erau exact 

invers. Cum 

procedŁm 

Timp alocat: 50 minute  

Joc de rol -5 min 

Film òCare sunt datele cu care 

lucreaza algoritmii ?ò Manual 5 

min 

Discutarea soluἪiei 5 min 

Descrierea datelor de intare, 

ieἨire 15 min 

Identificarea datelor de intrare, 

intermediare, de ieἨire 15 min 

Locatie: laboratorul de 

informaticŁ, dotat cu acces la 

Internet ĸi videoproiector.  

Forma de organizare: 

IndividualŁ Ἠi frontalŁ  

Material didactic: PrezentŁri, 

Manual pentru clasa a V-a 

Evaluare 

curentŁ 

formativŁ 

prin: 

ConversaἪie 

euristicŁ 

https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
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astfel încât 

fiecare copil sŁ 

primeascŁ 

sucul dorit?ò 

 

Identificarea 

datelor de 

intrare, 

intermediare, 

de ieἨire 

Informatica si TIC, clasa aV-a, 

Daniel Popa, Editura Intuitex, pag 

90 

https://manuale.edu.ro/manuale/

Clasa%20a%20V-

a/Informatica%20si%20TIC/Intuit

ext/ 

Consta

nte Ἠi 

variabil

e 

2.2 Joc de rol 

ĂCum mutŁm 

un personaj 

din poziἪia x ´n 

poziἪia y?ò  

 

Clasificarea 

datelor(date 

variabile, date 

constante) 

 

Descrierea 

datelor de 

intrare, 

intermediare, 

de ieἨire 10 

min 

Explicarea 

noἪiunii de 

constantŁ Ἠi 

variabilŁ 

 

Timp alocat: 50 minute  

Joc de rol -5 min 

Clasificarea datelor (date 

variabile, date constante) 5 min 

Film òDate constante Ἠi 

variabile ?ò Manual 5 min 

Descrierea datelor de intrare, 

intermediare, de ieἨire 10 min 

Explicarea noἪiunii de constantŁ Ἠi 

variabilŁ 5 min 

Ilustrarea graficŁ a entitŁἪilor care 

pot fi atribuite unei variabile 

(nume, valoare, tip, adresŁ) 5 min 

Joc de rol ï 5 min 

Test òClasificarea datelor cu care 

lucreaza algoritmiiò 10 min 

 

Locatie: laboratorul de 

informaticŁ, dotat cu acces la 

Internet ĸi videoproiector.  

 

Forma de organizare: 

IndividualŁ Ἠi frontalŁ  

Evaluarea 

sumativŁ 

prin: 

Test final 

(scris) 

 

AplicaἪie 

practicŁ 

https://scrat

ch.mit.edu/p

rojects/4922

71908  

https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://scratch.mit.edu/projects/492271908
https://scratch.mit.edu/projects/492271908
https://scratch.mit.edu/projects/492271908
https://scratch.mit.edu/projects/492271908
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Ilustrarea 

graficŁ a 

entitŁἪilor care 

pot fi atribuite 

unei variabile 

(nume, 

valoare, tip, 

adresŁ)  

 

Joc de rol ï 

Cum se 

produce uleiul 

de floarea 

soarelui? Care 

sunt datele de 

intrare 

Ἠi de ieἨire?  

 

Material didactic:  

PrezentŁri,  

Manual pentru clasa a V-a 

Informatica si TIC, clasa aV-a, 

Daniel Popa, Editura Intuitex, pag 

91-92 

https://manuale.edu.ro/manuale/

Clasa%20a%20V-

a/Informatica%20si%20TIC/Intuit

ext/ 

Expres

ii 

(operat

ori 

aritmet

ici, 

relaἪio

nali, 

logici, 

evalua

rea 

expres

iilor) 

2.2 Formularea în 

limbaj natural a 

unor propoziἪii 

care sŁ conἪinŁ 

operaἪii 

aritmetice, 

relaŞionale, 

logice sau 

negarea 

acestor 

propoziἪii ´n 

scopul 

identificŁrii 

rolului 

acestora în 

Timp alocat: 100 minute  

Definirea expresiilor 5 min 

Clasificarea expresiilor (aritmetice 

Ἠi logice) 5 min 

Identificarea datelor (operanzi) Ἠi 

a operatorilor 20 min 

Explicarea noἪiunilor de operatori 

aritmetici, relaἪionali, logici 30 min 

Rezolvarea de probleme 10 min 

Exemplificarea expresiilor 10 min 

Descrierea operatorilor(aritmetici, 

logici, relaἪionali) 10 min 

Exemplificare prin evaluarea unor 

expresii logice 10 min 

 

Evaluare 

curentŁ 

formativŁ 

prin: 

ConversaἪie 

euristicŁ 

Autoevaluar

e 

AplicaἪii 

practice: 

https://scrat

ch.mit.edu/p

rojects/1710

62614 

https://scrat

ch.mit.edu/p

https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://scratch.mit.edu/projects/171062614
https://scratch.mit.edu/projects/171062614
https://scratch.mit.edu/projects/171062614
https://scratch.mit.edu/projects/171062614
https://scratch.mit.edu/projects/492291889
https://scratch.mit.edu/projects/492291889
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prelucrŁri 

algoritmice 

 

Definirea Ἠi 

clasificarea  

expresiilor  

 

Identificarea 

datelor 

(operanzi) Ἠi a 

operatorilor  

 

Descrierea 

noἪiunilor de 

operatori 

aritmetici, 

relaἪionali, 

logici  

 

Exemplificarea 

prin evaluarea 

unor expresii 

 

Rezolvarea de 

probleme  

Locatie: laboratorul de 

informaticŁ, dotat cu acces la 

Internet ĸi videoproiector.  

 

Forma de organizare, 

IndividualŁ Ἠi frontalŁ  

 

Material didactic:  

FiἨe de lucru,  

PrezentŁri,  

Manual pentru clasa a V-a, 

Informatica si TIC, clasa aV-a, 

Daniel Popa, Editura Intuitex, pag 

93-98 

https://manuale.edu.ro/manuale/

Clasa%20a%20V-

a/Informatica%20si%20TIC/Intuit

ext/ 

rojects/4922

91889 

https://scrat

ch.mit.edu/p

rojects/4922

92773  

Evalua

re 

sumati

vŁ 

2.1, 

2.2 

ĊnἪelegerea 

unor algoritmi 

´nt©lniἪi ´n viaἪa 

cotidianŁ 

bazaἪi pe 

decizii (2.1) 

 

Timp total alocat: 50 minute. 

Test de evaluare sumativŁ: 40 

minute. 

Discutarea testului: 10 minute. 

 

LocaἪie: Sala de clasŁ 

 

Evaluare 

sumativŁ: 

Tema de 

lucru în 

clasŁ: 

-set de 

´ntrebŁri Ἠi 

https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://scratch.mit.edu/projects/492291889
https://scratch.mit.edu/projects/492291889
https://scratch.mit.edu/projects/492292773
https://scratch.mit.edu/projects/492292773
https://scratch.mit.edu/projects/492292773
https://scratch.mit.edu/projects/492292773
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Evaluarea 

expresiilor 

(2.2) 

Forma de organizare: 

individualŁ Ἠi frontalŁ. 

Material didactic:  

FiἨŁ de lucru,  

Manual pentru clasa a V-a 

Informatica si TIC, clasa aV-a, 

Daniel Popa, Editura Intuitex, pag 

99-100 

https://manuale.edu.ro/manuale/

Clasa%20a%20V-

a/Informatica%20si%20TIC/Intuit

ext/ 

sarcini de 

lucru 

 

CompetenἪe specifice: 

2.1. Descrierea în limbaj natural a unor algoritmi pentru rezolvarea unor situaἪii 

din viaἪa cotidianŁ 

2.2. Identificarea datelor cu care lucreazŁ algoritmii ´n scopul utilizŁrii acestora 

´n prelucrŁri 

 

 

  

https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20V-a/Informatica%20si%20TIC/Intuitext/
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Microbit. Cum poἪi programa un robot? 

 

Prof. Alice Georgescu  

Colegiul Naҏional Mihai Viteazul, Ploieҍti, Prahova 

 

 

 Micro:bitul a fost creat ´n 2015 ´n Marea Britanie de cŁtre BBC pentru a expune 

elevii la oportunitŁἪi de explorare ἨtiinἪificŁ Ἠi tehnologicŁ, din dorinἪa de a crea 

premizele adaptŁrii la schimbŁrile cu care se vor confrunta, de a le oferi obiceiuri de 

gândire criticŁ Ἠi abilitŁἪi de rezolvare a problemelor. 

 Curriculumul  abordat permite elevilor sŁ exploreze zona captivantŁ a 

domeniilor STEM. Prezentarea este structuratŁ dupŁ modelul lecἪiilor de pe platforma  

https://microbit.org/ Ἠi este o adaptare a cursului CSIntro desfŁĸurat ´n ĸcoli din SUA 

ĸi Marea Britanie. Astfel, pentru unitate de ´nvŁἪare prezentatŁ veἪi regŁsi: 

¶ o scurtŁ introducere unde sunt prezentate obiectivele de ´nvŁἪare acoperite Ἠi o  

o activitate specificŁ care poate ajuta la introducerea subiectului ´ntr-un mod 

creativ. 

¶ o activitate fŁrŁ conectare la micro:bit   ╖  un joc sau activitate offline care 

demonstreazŁ conceptul / subiectul 

¶ o activitate micro:bit  ╖  o activitate pe care fiecare elev o realizeazŁ cu ajutorul 

micro: bit-ului. 

¶ un proiect original pe care fiecare elev ´l va crea pentru a demonstra ´nἪelegerea 

abilitŁἪilor Ἠi conceptelor abordate ´n aceastŁ unitate 

¶ câteva exemple de lucruri suplimentare pe care elevii le pot face pentru 

extinderea proiectului 

¶ c©teva ´ndrumŁri pentru evaluarea proiectelor elevilor. 

Unitatea de ´nvŁἪare prezentatŁ pune la dispoziἪia profesorilor un instrument util de 

abordare   a unor instrucἪiuni fundamentale ´n programare, instrucἪiunile repetitive.  

 

 

https://microbit.org/
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CUM Sŀ REPETŀM LUCRURILE BUNE? 

 

AceastŁ unitate introduce conceptul de ĂinstrucŞiune repetitivŁò ĸi prezintŁ blocurile 

repetitive din editorul https://makecode.microbit.org/ . 

 

Obiective 

Elevii vor: 

¶ ´nἪelege semnificaŞia instrucŞiunilor repetitive ´n programare. 

¶ afla cum Ἠi c©nd sŁ utilizaἪi blocurile repetitive ĂREPEATò, ĂWHILEò Ἠi ĂFORò. 

¶ aplica cunoἨtinἪele Ἠi abilitŁἪile de mai sus pentru a crea un program unic care 

utilizeazŁ iterarea Ἠi bucla ca parte integrantŁ a programului 

 

INTRODUCERE 

 

ĂSpŁlaἪi, clŁtiἪi, repetaἪiò este un idiom care citeazŁ aproximativ instrucἪiunile gŁsite pe 

multe mŁrci de Ἠampon. El este utilizat pentru a sublinia cŁ astfel de instrucἪiuni, dacŁ 

sunt luate literal, ar avea ca rezultat o buclŁ nesf©rἨitŁ de repetare a aceloraἨi paἨi (cel 

puἪin p©nŁ c©nd persoana va rŁm©ne fŁrŁ Ἠampon); este o metaforŁ sarcasticŁ pentru 

urmarea instrucἪiunilor fŁrŁ g©ndire criticŁ.  

DacŁ doriŞi puteŞi sŁ ´mpŁrtŁĸiŞi copiilor cum introducerea cuvŁntului RepetŁ pe 

instrucŞiunile de utilizare a ĸamponului a fost consideratŁ una din cele mai eficiente 

metode de creĸtere a v©nzŁrilor. 

https://archive.fortune.com/magazines/fortune/fortune_archive/1999/10/11/267035/in

dex.htm  

 

ACTIVITŀŝI FŀRŀ CONECTARE  

 

UrmŁriŞi ´mpreunŁ cu elevii filmul Nature by Numbers 

https://www.youtube.com/watch?v=kkGeOWYOFoA  

 

ĊncurajaŞi-i sŁ vorbeascŁ despre paternurile repetitive pe care le pot descoperi ´n lumea 

din jur ĸi arŁtaŞi-le cum pot desena o spirala perfectŁ. 

https://makecode.microbit.org/
https://archive.fortune.com/magazines/fortune/fortune_archive/1999/10/11/267035/index.htm
https://archive.fortune.com/magazines/fortune/fortune_archive/1999/10/11/267035/index.htm
https://www.youtube.com/watch?v=kkGeOWYOFoA
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ACTIVITŀŝI MICRO:BIT  

 

Microsoft MakeCode are trei blocuri repetitive diferite: blocul ĂREPEATò, blocul 

ĂWHILEò ĸi blocul ĂFORò. Vom prezenta c©te un exerciŞiu demonstrativ pentru fiecare 

dintre ele.  

 

Blocul ĂREPEATò 

Ċn  categoria ĂLoopsò din caseta de instrumente sunt trei opἪiuni disponibile. Primul este 

blocul ĂREPEATò! Trag©nd blocul ĂREPEATò ´n spaἪiul de lucru, observŁm cŁ acest 

bloc are un parametru. 

Un parametru este o variabilŁ utilizatŁ ca intrare pentru o funcἪie sau o rutinŁ. Ċn acest 

caz, parametrul spune blocului de repetare de c©te ori dorim sŁ se repete codul din 

bloc. 

Pentru exemplificarea acestui bloc repetitiv vom folosi o variabilŁ de tip sprite cu 

ajutorul cŁreia vom genera un pŁtrat ĸi o variabilŁ numericŁ cu care vom stabili nivelul 

frecvenŞei unui sunet. FaceἪi clic pe categoria ĂAdvancedò ´n caseta de instrumente, 

apoi ĂGamesò ĸi trageἪi un bloc Ăcreate spriteò ´n spaἪiul de lucru. Vom avea nevoie de 

´ncŁ douŁ blocuri din categoria ĂGamesò , un bloc Ăsprite moveò Ἠi un bloc Ăsprite turnò. 

Pentru acest proiect, puteŞi Ἠterge blocul implicit Ăforeverò. 

Ne dorim ca sprite-ul sŁ ´nceapŁ miĸcarea ´n colἪul din st©nga sus al ecranului 

micro:bitului, deci setŁm parametrii at©t pentru x c©t Ἠi pentru y la zero. Pentru ca 

sprite-ul sŁ se deplaseze dintr-o parte a ecranului ´n cealaltŁ schimbaἪi parametrul din 
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blocul move la 4. Sunt 5 leduri deci de la 0 la 4. Pentru ca miĸcarea sŁ se transforme 

într-un pŁtrat, schimbaἪi Ăsprite turn rightò la 90. ObservaἪi cŁ blocurile sunt toate gri 

pentru cŁ nu le-am ataἨat ´ncŁ niciunui organizator de evenimente. 

AccesaἪi meniul ĂVariablesò, creaἪi o variabilŁ numitŁ Ăspriteò Ἠi trageἪi un bloc Ăset 

spriteò ´n spaŞiul de lucru. PlasaἪi Ăset spriteò ´n blocul Ăon startò ĸi ataἨaἪi blocul Ăcreate 

spriteò la blocul Ăset spriteò. CreaŞi o nouŁ variabila frecv ĸi setaŞi valoarea de start la 

262. 

Pentru a adŁuga mai mult control momentului în care sprite-ul se miἨcŁ, trageἪi un bloc 

Ăon button A pressedò  din categoria ĂInputò. PlasaἪi blocul Ărepeatò ´n blocul Ăon button 

A pressedò, apoi plasaἪi blocurile  Ăsprite moveò Ăsprite turnò construite anterior. 

Din categoria ĂMusicò trageŞi blocul Ăplay toneò ĸi plasaŞi variabila frecv ´n el. Pentru 

schimbarea tonului la fiecare miĸcare trageŞi ĸi blocul Ăchange frecvò din categoria 

ĂVariabiesò ĸi setaŞi schimbarea cu 62 (trebuie sa puneŞi o valoare suficient de mare 

pentru a sesiza modificarea frecvenŞei). 

Programul dumneavoastrŁ ar trebui sŁ arate astfel: 

 

 

 

Blocul ĂFORò 

Blocul Ăforò este util c©nd aveἪi o variabilŁ ´n bucla repetitivŁ pe care doriἪi sŁ o 

modificaἪi cu o valoare fixŁ într-un interval specific.  

Vom exemplifica fŁc©nd o luminŁ led sŁ se deplaseze pe ´ntregul ecran de la st©nga 

la dreapta, ´n r©ndul de sus. Deplasarea Ăluminiiòse face prin aprinderea ĸi stingerea 

ledurilor de pe traiectorie. 
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Pseudocodul nostru pentru primul r©nd ar putea arŁta astfel: 

RotiἪi led x: 0, y: 0 pornit. PauzŁ 

DezactivaἪi led-ul x: 0, y: 0. PauzŁ 

RotiἪi ledul x: 1, y: 0 pornit. PauzŁ 

RotiἪi led-ul x: 1, y: 0 oprit. PauzŁ 

RotiἪi ledul x: 2, y: 0 pornit. PauzŁ 

RotiἪi led-ul x: 2, y: 0 oprit. PauzŁ 

RotiἪi ledul x: 3, y: 0 pornit. PauzŁ 

RotiἪi led-ul x: 3, y: 0 oprit. PauzŁ 

RotiἪi led-ul x: 4, y: 0 pornit. PauzŁ 

RotiἪi led-ul x: 4, y: 0 oprit 

Care este singura variabilŁ care se schimbŁ ´n acest pseudocod? Valoarea 

coordonatei x.  

C©t de mult se schimbŁ valoarea coordonatei de fiecare datŁ? Valoarea coordonatei 

x se schimbŁ cu 1 de fiecare datŁ. 

Care este intervalul de valori pentru coordonata x? Intervalul de valori pentru 

coordonata x este de la 0 la 4. 

TrageἪi un bloc Ăforò ´n spaἪiul de lucru. Deoarece vom schimba valoarea coordonatei 

x, vom crea o nouŁ variabilŁ, numitŁ x. Pentru a activa Ἠi dezactiva ledurile trageἪi c©te 

un bloc Ăplotò , Ăunplotò din categoria ĂLedò ĸi blocul Ăpauseò din categoria ĂBasicò, pe 

care le veŞi multiplica schimb©nd corespunzŁtor parametrii.  

Programul dumneavoastrŁ ar trebui sŁ arate astfel: 
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Pentru ca Ăluminaò sŁ continue sŁ se miĸte prin toate ledurile, putem schimba Ἠi 

valoarea coordonatei y. 

Pentru a face acest lucru folosind mai puἪine linii de cod, putem folosi o buclŁ for ´n 

interiorul altei bucle for, demonstrând conceputul de structuri imbricate.  

Vom crea o noua variabilŁ y corespunzŁtoare schimbŁrii pe coordonata y. ķi aici 

valoarea variabilei se modificŁ la fiecare pas repetitiv cu o unitate. Programul aratŁ 

astfel: 

 

P©nŁ la sf©rἨitul rulŁrii programului, de c©te ori au fost executate instrucŞiunile din bucla 

interioarŁ? De 25 de ori pentru cŁ existŁ 25 de LED-uri Ἠi fiecare a fost aprins o singurŁ 

datŁ.  

Dar putem calcula ĸi altfel: bucla exterioarŁ se repetŁ de 5 ori ´n total, o datŁ pentru 

fiecare valoare a coordonatei de la 0 p©nŁ la 4. De fiecare datŁ c©nd ruleazŁ bucla 

exterioarŁ, bucla interioarŁ ruleazŁ de 5 ori, o datŁ pentru fiecare valoare a coordonatei 

x de la 0 la 4.  Deci de 5 ori bucla exterioarŁ x de 5 ori bucla interiorŁ = de 25 de ori se 

executŁ fiecare din instrucŞiunile cuprinse ´n bucla interioarŁ. 

DacŁ existŁ timp, propuneŞi elevilor sŁ experimenteze schimbarea parametrilor pentru 

a vedea cum aceste modificŁri afecteazŁ programul lor. 

¶ Ce se ´nt©mplŁ dacŁ schimbaἪi poziἪiile buclelor imbricate, astfel bucla 

exterioarŁ sŁ devinŁ interioarŁ ĸi invers? 

¶ Ce se ´nt©mplŁ dacŁ eliminaἪi blocul Ăunplotò Ἠi blocul Ăpauseò de sub acesta? 
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Blocul ĂWHILEò 

Blocul ĂWHILEò este util c©nd doriἪi ca programul dumneavoastrŁ. sŁ repete anumite 

instrucŞiuni p©nŁ c©nd se ´nt©mplŁ un anumit eveniment sau se modificŁ o condiἪie. 

De exemplu,doriἪi sŁ sune alarma dacŁ cineva vŁ scuturŁ micro:bitul ĸi pentru a opri 

alarma, trebuie apŁsat butonul A. P©nŁ la apŁsarea butonului, alarma trebuie sŁ sune 

încontinuu! 

PuteἪi utiliza un bloc Ăwhileò cu un bloc Ărepetatò imbricat astfel: 

 

 

PROIECT  

 

ExistŁ multe moduri diferite de a utiliza cele trei tipuri de blocuri repetitive. 

Pornind de la c©teva ´ntrebŁri ĸi exemple oferiŞi elevilor oportunitŁŞi pentru dezvoltarea 

unui nou proiect. 

¶ Cum poŞi folosi buclele pentru a crea ceva util, distractiv sau interesant? 

¶ Ce obiect ai putea construi? 

Exemple de proiecte 

Crearea unei felicitŁri cu un gif animat Ἠi muzicŁ corespunzŁtoare. 

Crearea unui joc cu diferite animaἪii care ruleazŁ atunci c©nd sunt apŁsate diferite 

butoane. 

Crearea o alarmŁ care sŁ includŁ sunet Ἠi imagini.  

Crearea unei  mascote care danseazŁ Ἠi ´Ἠi schimbŁ expresia ´n timp ce c©ntŁ o 

melodie. (Hat Man Project 

https://www.youtube.com/watch?v=Xvybu_T5IL8&feature=youtu.be. Acest proiect 

https://www.youtube.com/watch?v=Xvybu_T5IL8&feature=youtu.be
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foloseἨte senzorul de luminŁ pentru a afiἨa o faἪŁ fericitŁ c©nd este ´nsoritŁ Ἠi o faἪŁ 

´ncruntatŁ c©nd este ´ntuneric. Micro:bitul este conectat la un servomotor montat ´n 

interior) 

 

TemŁ de reflecŞie pentru elevi 

Elevii sŁ scrie o reflecἪie de aproximativ 150ï300 de cuvinte, rŁspunz©nd urmŁtoarele 

întrebŁri: 

¶ ExplicaἪi cum v-aἪi hotŁr©t ´n privinἪa ideii dumneavoastrŁ, ce idei de 

brainstorming aŞi avut? 

¶ Ce tip de instrucŞiune repetitivŁ aἪi utilizat?  

¶ Ce te-a surprins ´n legŁturŁ cu procesul de creare a acestui program? 

¶ DescrieἪi un punct dificil ´n procesul de proiectare a acestui program Ἠi explicaἪi 

cum l-aἪi rezolvat. 

¶ Ce feedback v-au oferit testerii (colegi, pŁrinŞi)? Cum te-a ajutat asta pentru a-

Ἢi ´mbunŁtŁἪi proiectul? 

 

 

EVALUARE 

 

VŁ sugerŁm sŁ  prezentaŞi elevilor grila de evaluare. Scara de evaluare merge p©nŁ la 

10 de puncte. 

 

InstrucŞiuni repetitive 

2 = Cel puἪin 3 repetitive diferite sunt implementate ´ntr-un mod semnificativ. 

1.5 = Cel puἪin 2 repetitive sunt implementate ´ntr-un mod semnificativ. 

1 = Cel puἪin o repetitivŁ este implementatŁ ´ntr-un mod semnificativ. 

0.5 = Nu sunt implementate repetitive. 

 

Variabile (parametri) 

2 = Toate numele de variabile sunt unice Ἠi descriu clar valorile informaἪiilor pe care le 

deἪin variabilele 

1.5 = Majoritatea numelor de variabile sunt unice Ἠi descriu clar valorile informaἪiilor pe 

care le deἪin variabilele. 
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1 = PuἪine nume de variabile sunt unice sau descriu clar valorile informaἪiilor pe care 

le deἪin variabilele. 

0.5 = Niciuna dintre numele variabile nu descrie clar ce valori de informaἪii deἪin 

variabilele. 

 

Sunet, afiἨare Ἠi miἨcare 

2 = UtilizeazŁ sunetul, afiἨarea Ἠi miἨcarea ´ntr-un mod care este integrant 

programului. 

1.5 = UtilizeazŁ doar douŁ dintre elementele solicitate ´ntr-un mod care este integrant 

programului. 

1 = UtilizeazŁ doar unul dintre elementele necesare într-un mod care este integrant 

programului. 

0.5 = Nu se foloseἨte niciunul dintre elementele necesare. 

 

Program micro:bit 

2 = program micro: bit: 

* UtilizeazŁ repetitive ´ntr-un mod care este integrant programului. 

* CompileazŁ Ἠi ruleazŁ aἨa cum intenἪioneazŁ 

* Comentarii semnificative în cod 

1.5 = din programul micro: bit lipseἨte 1 din elementele necesare. 

1 = din programul micro: bit lipsesc 2 dintre elementele necesare. 

0.5 = din program micro: bit lipsesc cele 3 elementele necesare. 

 

Tema de reflecŞie  

2 =  tema de reflecἪie rŁspunde la toate solicitarile 

* Idei de brainstorming 

* Constructie 

* Programare 

* Testare  

1.5 = temei ´i lipseἨte 1 din elementele necesare. 

1 = temei îi lipsesc 2 dintre elementele necesare. 

0.5 = temei îi lipsesc 3 dintre elementele necesare. 
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Robotica - un mod de a ´nvŁἪa  

 

 

Prof. ķandor Nicoleta LenuἪa 

Colegiul Naҏional Mihai Eminescu, Satu Mare, jud. Satu Mare 

 

 

 ĊnvŁἪarea prin joc, cu ajutorul roboἪilor virtuali Ἠi a roboἪilor educativi, este o 

metodŁ eficientŁ de asimilare a cunoἨtinἪelor de programare, red©nd ´ncrederea ´n 

propriile forἪe ale elevilor.  ActivitŁἪile plŁcute, distractive Ἠi experienἪele pozitive sunt 

factorii care determinŁ asimilarea temeinicŁ Ἠi de duratŁ 

a noἪiunilor de programare Ἠi roboticŁ.   

  

 Utilizarea exemplelor apropiate de situaŞiile reale, 

ideile ĸi sarcinile de ´nvŁŞare atractive, motivante 

determinŁ elevii sŁ dob©ndeascŁ cu uἨurinἪŁ 

competenἪe cheie necesare secolului XXI, pregŁtindu-i 

pentru viaἪŁ. 

 

RecunoaἨterea Ἠi validarea cunoἨtinŞelor deja 

asimilate, inclusiv a competenŞelor dob©ndite 

prin intermediul unei ´nvŁŞŁri non-formale, s-a 

materializat prin clasarea Colegiului NaἪional 

Mihai Eminescu din Satu Mare pe locul 5 în 

topul Ἠcolilor robocampioane la ediἪia 2020 a 

Concursului NaἪional de RoboticŁ 

NEXTLAB.TECH. 

Elevii din clasele de gimnaziu ai Ἠcolii noastre, pasionaἪi de roboticŁ, au participat la 

aceastŁ competiἪie ´ncŁ de la prima ediἪie.  
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 Consider necesar Ἠi oportun un opἪional care sŁ faciliteze accesul tuturor 

elevilor din clasŁ la informaἪie, ´ntr-un mod practic, distractiv Ἠi interactiv. Acest opἪional 

le oferŁ modalitatea  de a studia natural, adicŁ ´ncerc©nd, greἨind Ἠi ´nvŁἪ©nd din 

aceste greἨeli.   
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 ĊnvŁἪare cu ajutorul roboἪilor 

 

Prof. ķandor Nicoleta 

Colegiul NaŞional òMihai Eminescuò, Satu Mare 

 

An ĸcolar: 2020-2021 

ProgramŁ pentru curs opŞional 

Clasa a VI-a 

1orŁ / sŁptŁm©nŁ 

 

 

Argument 

 

Unul dintre cele mai fascinante domenii din tehnologie, aflat într-o dezvoltare 

explozivŁ, este robotica. De la maἨini autonome, roboἪi casnici, p©nŁ la roboἪi care 

sunt folosiἪi pentru salvarea persoanelor ´n zonele de dezastru, e clar cŁ orice predicἪie 

despre viitor nu poate cuprinde toate invenἪiile care vor apŁrea. ĊnvŁἪarea unor 

fundamente ale roboticii este beneficŁ pentru evoluἪia ἨcolarŁ a elevilor Ἠi pentru 

succesul lor viitor. 

OpἪionalul vine ´n ´nt©mpinarea acestui fenomen, printr-o abordare care 

integreazŁ, ´n spirit STEM (ἧtiinἪŁ, Tehnologie, Inginerie, MatematicŁ), conceptele de 

fizicŁ, electronicŁ Ἠi programare ´n dezvoltarea imaginaἪiei Ἠi competenἪelor copiilor ´n 

acest domeniu, pentru a-i ajuta sŁ ´ĸi ´nsuĸeascŁ cunoĸtinŞe de programare, roboticŁ, 

informaticŁ, dezvolt©nd abilitŁŞi necesare secolului 21. Elevii ´nvaŞŁ programarea 

folosind simulŁri cu roboŞi 3D virtuali prin misiuni gamificate, dar Ἠi noἪiuni de StiinἪŁ, 

Tehnologie, Inginerie, MatematicŁ dezvolt©nd ´n acelaĸi timp creativitatea, g©ndirea 

criticŁ, colaborarea si aprecierea pentru tehnologie. Elevii ´nἪeleg Ἠi ´Ἠi dezvoltŁ 

g©ndirea algoritmicŁ. Implic©ndu-se ´n proiectarea Ἠi activitatea practicŁ, valorific©ndu-

Ἠi potenἪialul creativ, elevii devin designeri Ἠi creatori. 
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Elevii pot programa, testa si modifica instrucἪiuni dintr-o varietate de 

comportamente ale roboἪilor pentru a ´ndeplini diverse activitŁἪi inspirate din viaἪa 

realŁ, folosind senzori, motoare Ἠi unitŁἪi inteligente.  

OpἪionalul ĊnvŁҏare cu ajutorul roboҏilor oferŁ oportunitatea iniἪierii elevilor ´n 

tainele programŁrii ´ntr-un mod practic, distractiv Ἠi interactiv.  

 

CompetenἪe generale 

 

1. Utilizarea creativitŁἪii, imaginaἪiei Ἠi intereselor ´n scopul sprijinirii dezvoltŁrii de 

conexiuni personale cu robotica 

2. Rezolvarea unor probleme care utilizeazŁ concepte de bazŁ ´n roboticŁ: 

senzori, intrŁri, ieἨiri  

3. Elaborarea de proiecte care vizeazŁ activitŁŞi de ´nvŁŞare cu roboἪi 

   

 

CompetenἪe specifice Ἠi activitŁŞi de ´nvŁŞare 

 

1. Utilizarea creativitŁҏii, imaginaҏiei ҍi intereselor ´n scopul sprijinirii 

dezvoltŁrii de conexiuni personale cu robotica 

1.1.Explorarea unui mediu de simulare ĸi de testare a activitŁŞii unui robot                              

-  familiarizarea cu resurse care sprijinŁ creaἪia informaticŁ (clip introductiv despre 

Open Roberta Lab https://www.youtube.com/watch?v=vIBpCAx7_d0  

-  explorarea elementelor specifice platformei OPEN ROBERTA LAB (meniurile, 

setŁrile, simulatorul, tipurile de roboἪi) Ἠi elementelor de sprijin precum 

comunitatea celor care folosesc platforma 

https://www.youtube.com/watch?v=Cc2T86FeHQ8.  

-  explorarea posibilitŁἪilor pentru propria creaἪie informaticŁ bazatŁ pe limbajul de 

programare NEPO (utilizarea brainstormingului pentru identificarea unei game 

diverse de idei de proiecte) 

-  explorarea proiectelor care sŁ inspire procesul creativ (parcurgerea unui traseu 

de roboticŁ cu evitare de obstacole 

https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-

assistant/5eabcdc33043376a4eb29bc5, 

https://www.youtube.com/watch?v=vIBpCAx7_d0
https://www.youtube.com/watch?v=Cc2T86FeHQ8
https://robo1.nextlab.tech/%23/dashboard/learning-assistant/5eabcdc33043376a4eb29bc5
https://robo1.nextlab.tech/%23/dashboard/learning-assistant/5eabcdc33043376a4eb29bc5
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-  programarea roboἪelului Ev3 folosind diferite scenarii, lucrul cu senzori 

https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-

assistant/5eabcdc33043376a4eb29c07) 

-  explorarea abilitŁἪilor artistice (programare taste, desenare cu creionul 

https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-

assistant/5f5748e57a4b382e620cce04) 

1.2. Exprimarea ideilor ĸi trŁirilor personale prin crearea proiectelor inspirate din 

viaἪa realŁ 

-  stabililirea unei culturi a curajului, a explorŁrii Ἠi a colaborŁrii cu colegii (realizarea 

de proiecte ´n echipŁ, prezentarea proiectelor)  

-  realizarea unor proiecte în OPEN ROBERTA LAB utilizând limbajul de programare 

NEPO (de exemplu: line follower în Open Roberta 

https://www.youtube.com/watch?v=9bseKMy9Gtc, trasee cu întoarcere  

https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-

assistant/5e62111ee2d4497bffe85412, rezolv©nd provocŁrile de depanare) 

-  angajarea într-o experienἪŁ de explorare practicŁ ´n NEPO (de exemplu: 

deplasarea constantŁ a robotului la o anumitŁ distanŞŁ faŞŁ de un perete ) 

-  prezentarea ĸi dezbaterea aplicaŞilor realizate (exemplu: adŁugarea proiectelor la 

un spaἪiu de stocare comun  al clasei ) 

-  exprimarea ĸi ascultarea pŁrerilor celorlalŞi (´mpŁrtŁἨirea proiectelor cu grupurile 

de evaluare) 

 

2. Rezolvarea unor probleme care utilizeazŁ concepte de bazŁ ´n roboticŁ: senzori, 

intrŁri, ieҍiri  

2.1. Realizarea unor algoritmi specifici 

-  prezentarea mediului de programare (facilitati de editare Ἠi derulare);  

-  definirea comportamentelor robotului Ev3 (miἨcare, conducere,  afiĸare, sunete, 

lumini) 

-  exprimarea unei activitŁἪi complexe folosind o secvenἪŁ de instrucἪiuni simple (de 

exemplu: traiectorii geometrice cu roboἪi 

https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-

assistant/5eb412523043376a4eb2a4d4, 

miἨcŁri virtuale si motoare robot https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-

https://robo1.nextlab.tech/%23/dashboard/learning-assistant/5eabcdc33043376a4eb29c07
https://robo1.nextlab.tech/%23/dashboard/learning-assistant/5eabcdc33043376a4eb29c07
https://robo1.nextlab.tech/%23/dashboard/learning-assistant/5f5748e57a4b382e620cce04
https://robo1.nextlab.tech/%23/dashboard/learning-assistant/5f5748e57a4b382e620cce04
https://www.youtube.com/watch?v=9bseKMy9Gtc
https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-assistant/5e62111ee2d4497bffe85412
https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-assistant/5e62111ee2d4497bffe85412
https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-assistant/5eb412523043376a4eb2a4d4
https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-assistant/5eb412523043376a4eb2a4d4
https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-assistant/5eb412523043376a4eb2a4ea
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assistant/5eb412523043376a4eb2a4ea, comenzi de la tastaturŁ, 

https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-

assistant/5eb412523043376a4eb2a500) 

2.2. Reprezentarea ´n programe NEPO Ἠi Mixly a ecuaἪiilor, a comparaŞiilor de date, 

sau a altor relaŞii matematice 

-  construirea programelor prin experimentare Ἠi repetare 

-  utilizarea secvenἪelor, buclelor, evenimentelor Ἠi paralelismului  

-  explorarea diferitelor moduri de programare a roboἪilor pentru a transmite mesaje  

-  exersarea transpunerii paἨilor unui algoritm ´n structuri de control specifice  

-  proiectarea/modelarea unui algoritm Ἠi implementare a acestuia 

-  experimentarea diferitelor combinaἪii de blocuri pentru testarea mai multor opἪiuni 

Ἠi rezultate 

2.3. Analizarea codului unor proiecte pentru construirea altor proiecte mai 

complexe 

-  analizarea Ἠi modificarea codului unor proiecte https://youtu.be/YXSIknin6-g 

-  identificarea Ἠi analizarea erorilor unor proiecte  

-  remixarea unor programe care conἪin erori dupŁ ce acestea  au fost soluἪionate 

(depanare 

https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-

assistant/5f17ffe57ffb3e5f0070e1ac) 

1.  

2. 3. 3. Elaborarea de proiecte care vizeazŁ activitŁŞi de ´nvŁŞare cu roboҏi 

 

3.1. Manifestarea creativŁ prin realizarea de proiecte interactive Ἠi jocuri 

-    realizarea unui program care determinŁ robotul sŁ realizeze activitŁἪi complexe 

(exemplu parcarea robotului) https://youtu.be/Cc2T86FeHQ8  

-  crearea de poveἨti/ proiecte interactive prin adŁugarea script-urilor care sŁ 

determine roboἪelul sŁ ajungŁ la o destinaἪie, fiind eroul unei aventuri 

https://youtu.be/5oTdem7DYH4 

-  adaugarea instrucἪiunilor explicative pe pagina de proiect  

3.2.  Planificarea, implementarea Ἠi distribuirea unor proiecte personale 

-  proiectarea proiectelor colaborative  cu teme din viaἪa realŁ (exemplu ï robot care 

´ndeplineἨte o anumitŁ sarcinŁ ´n folosul comunitŁἪii) 

https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-assistant/5eb412523043376a4eb2a4ea
https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-assistant/5eb412523043376a4eb2a500
https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-assistant/5eb412523043376a4eb2a500
https://youtu.be/YXSIknin6-g
https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-assistant/5f17ffe57ffb3e5f0070e1ac
https://robo1.nextlab.tech/#/dashboard/learning-assistant/5f17ffe57ffb3e5f0070e1ac
https://youtu.be/Cc2T86FeHQ8
https://youtu.be/5oTdem7DYH4
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-  identificarea conŞinuturilor activitŁŞii ce urmeazŁ sŁ se desfŁĸoare 

-  dezbateri pe tema fixŁrii rolurilor ´n echipŁ ´n funcŞie de interesele ĸi aptitudinile 

individuale 

-  formularea unor probleme care sŁ poatŁ fi realizate ´n grupuri de elevi pe baza 

unor discuŞii preliminare ĸi analiza problemei 

-  discuŞii de abordare a problemelor care apar pe parcursul desfŁĸurŁrii activitŁŞilor 

-  verificarea ´nŞelegerii rezolvŁrii unei probleme ´n ansamblul ei de cŁtre toŞi membrii 

grupului 

 

ConἪinuturi 

1. Open Roberta Lab      

2. Simulatorul Open Roberta Sim      

3. Butoanele de control în Open Roberta Sim      

4. Pornirea unui program pe robot      

5. Brick-ul Robotului EV3           

6. Robotul 2D Roberta EV3       

7. Robotul 3D EV3       

8. Blocurile NEPO       

9. Meniul contextual       

10. Categorii de blocuri      

11. Senzorul de culoare/luminŁ  

12. Senzorul tactil  

13. Senzorul ultrasonic  

14. Robotica competiŞionalŁ 

 

 

ModalitŁŞi de evaluare 

-  evaluarea prin probe practice; 

-  observarea sistematicŁ a comportamentului elevului faἪŁ de activitatea 

ἨcolarŁ; 

-  portofoliul; 

-  investigaἪia; 

-  proiectul; 

-  autoevaluarea. 
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Structura alternativŁ (decizionalŁ) 

 

Prof. VIDA Felicia Maria 

Colegiul Naҏional Mihai Eminescu Satu Mare 

 

Proiect didactic 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Până la finalul orei, elevii vor fi capabili să: 

O1: Enumere cel puἪin 3 situaἪii c©nd au nevoie sŁ foloseascŁ structura 

alternativŁ 

O2: SŁ identifice structura alternative ´ntr-un mediu vizual 

DATA:   

CLASA:  V-a  

DISCIPLINA: Programare cu roboți 

b¦a(w 9[9±L: 28 

TL¢[¦[ [9/¤L9LΥ {ǘǊǳŎǘǳǊŀ ŀƭǘŜǊƴŀǘƛǾŇ όŘŜŎƛȊƛƻƴŀƭŇύ 

[h/¦[ 59 59{C(¡¦w!w9Υ Laboratorul de Informatică 

 

COMPETENἩE GENERALE: 

¶ Rezolvarea unor probleme elementare prin metode intuitive de prelucrare 
a informaἪiei  

COMPETENἩE SPECIFICE: 

¶ Implementarea unui algoritm care conŞine structura secvenŞialŁ ĸi/sau 
alternativŁ ´ntr-un mediu grafic interactiv  

¶ identificarea necesitŁἪii utilizŁrii unei structuri de decizie (alternative)  

 

 

¶ CunoἨtinἪe de bazŁ a mediului vizual Ozobot Blockly 

¶ Utilizarea corectŁ a operatorilor relaἪionali Ἠi aritmetici 

¶ Folosirea corectŁ a variabilelor 

¶ Utilizarea corectŁ a instrucἪiunilor secvenἪiale (atribuire, incrementare) 

/hat9¢9b¤9 ±L½!¢9 

OBIECTIVE 

/¦bh¡¢Lb¤9 !b¢9wLh!w9 
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DesfŁἨurarea lecἪiei 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

¶ InteracἪiune Profesor ï Elev 

¶ InteracἪiune  Elev - Profesor 

¶ InteracἪiune Elev - Elev 

¢Lt¦wL 59 Lb¢9w!/¤L¦b9 

 

Áhttps://ozobot.com/educate/lessons 

BIBLIOGRAFIE 

 

ActivitŁἪi: Realizarea prezenἪei, pornirea proiectorului, a prezentŁrii PowerPoint, 

verificarea bateriei la OzoboἪi 

Timp: 3 min 

Tip de interacἪiune: Profesor ï Elev, Elev ï Profesor 

FormŁ de organizare: Frontal 

Metde: conversaἪia 

1: Moment  organizatoric 

 

¶ Metode: conversaἪia euristicŁ, explicaἪia, exemplificarea 

¶ Mijloace: laptop, proiector, prezentare Powerpoint, fiἨe de lucru, aplicaἪia 
Ozobot Blockly, Ozoboti Evo, Google Classroom 

¶ Forme de organizare: individual, frontal, perechi 

¶ Principii didactice: Principiul participŁrii Ἠi ´nvŁἪŁrii active, principiul asigurŁrii 
progresului gradat al performanἪei 

¶ Procedee de instruire: ĊnvŁἪarea prin descoperire, conversaἪia de 
consolidare, explicaἪia, metoda ἧtiu-Vreau sŁ Ἠtiu-Am ´nvŁἪat 

¶ Evaluarea: Evaluarea continuŁ prin observarea activitŁἪii elevilor, aplicaἪie 
practicŁ 

STRATEGII DICATICE 
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ActivitŁἪi: Completarea unui quizz (Anexa 1) pentru a recapitula cunoἨtinἪele 

anterioare despre Structura liniarŁ ҍi desenarea corectŁ a unui traseu. 

Timp: 5 min 

Tip de interacἪiune: Profesor ï Elev 

Metode: ExerciἪiul, ConversaἪia 

FormŁ de organizare: Frontal, individual 

DesfŁἨurare: Profesorul trimite elevilor link-ul pentru recapitulare utilizând 

нΥ wŜŀŎǘǳŀƭƛȊŀǊŜŀ ŎǳƴƻǓǘƛƴǚŜƭƻǊ 

ActivitŁἪi: Prezentarea unui video cu rezultatul final 

Timp:  4 min 

Tip de interacἪiune: Profesor ï Elev, Elev ï Profesor 

FormŁ de organizare: Frontal 

Metode: ConversaἪia, Problematizarea, Modelarea, ἧtiu-Vreau sŁ Ἠtiu - Am ´nvŁἪat 

DesfŁἨurare: Profesorul prezintŁ elevilor un video ´n care ozobotul pornind de la un 

punct de start Ἠi plimb©ndu-se aleatoriu p©nŁ la un punct final va contoriza c©te 

obstacole roἨii Ἠi c©te obstacole albastre a ´nt©lnit. Ajung©nd la final va anunἪa care 

este culoarea pe carea a întâlnit-o cel mai des. 

Elevii urmŁresc cu atenἪie videoclipul distribuit de profesor. 

https://www.youtube.com/watch?v=HvXKfsKwuF8 

Profesorul ´mparte apoi elevilor o fiἨŁ ´n care aceἨtia vor nota: 

- Ce Ἠtiu sŁ facŁ din ceea ce au vŁzut ´n videoclip 
- Ce vor sŁ Ἠtie sŁ facŁ 

(Anexa 2) 

Obs: Coloana a 3-a din tabel rŁm©ne deocamdatŁ necompletatŁ. 

оΥ /ŀǇǘŀǊŜŀ ŀǘŜƴǚƛŜƛ 

https://www.youtube.com/watch?v=HvXKfsKwuF8
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Activitatea 1: Introducere 

Timp:  2 min 

Tip de interacἪiune: Profesor ï Elev, Elev-Profesor 

FormŁ de organizare: Frontal 

Metode: ConversaἪia 

DesfŁἨurare: Profesorul prezintŁ elevilor necesitatea de a lua decizii ´n viaἪa de zi 

cu zi. Alegem ´mbrŁcŁmintea ´n funcἪie de vremea de afarŁ, alegem caietele pentru 

a face ghiozdanul ´n funcἪie de orarul zilei urmŁtoare, etc. Noi luŁm aceste decizii 

involuntar, dar programele noastre trebuiesc ñ´nvŁἪateò sŁ ia decizii. Un astfel de 

program este cel folosit de Ozobotul din videoclip. 

Activitatea 2: Analiza fiἨei ἧtiu-Vreau sŁ Ἠtiu ï Am ´nvŁἪat 

Timp:  3 min 

Tip de interacἪiune: Elev- Profesor, Profesor-Elev 

FormŁ de organizare: Frontal 

Metode: ConversaἪia, Problematizare, ExerciἪiu 

DesfŁἨurare: Profesorul ´mpreunŁ cu elevii analizeazŁ rŁspunsurile completate ´n 

prima rubricŁ din tabel.  

C©teva rŁspunsuri ar putea fi: 

- Ἠtim sŁ desenŁm un traseu corect 

- Ἠtim sŁ desenŁm obstacole corecte 

- Ἠtim cŁ la intersecἪii Ozobotul merge aleatoriu 

- Ἠtim sŁ declarŁm una sau mai multe variabile (´n care am putea reἪine 

contorizarea obstacolelor întâlnite) 

Apoi se analizeazŁ Ἠi noteazŁ observaἪiile din rubrica a doua din tabel 

- vrem sŁ Ἠtim cum ´Ἠi dŁ seama peste ce culoare a trecut 

- vrem sŁ Ἠtim cum sŁ facŁ acἪiuni diferite c©nd trece pe albastru Ἠi c©nd trece pe 

roἨu 

- vrem sŁ Ἠtim cum comparŁ la final care numŁr este mai mare 

Activitatea 3: Prezentarea noἪiunilor teroretice 

Timp:  5 min 

FormŁ de organizare: Elev- Profesor, Profesor-Elev 

Metode: ConversaἪia, Expunerea 

DesfŁἨurare: Utiliz©nd proiectorul Ἠi prezentarea Powerpoint pregŁtitŁ (Anexa 3)   

profesorul prezintŁ sintaxa generalŁ a instrucἪiunii decizionale. Se analizeazŁ de 

asemenea Ἠi condiἪiile care trebuie verificate pentru a reproduce acἪiunile din 

videoclip. 

Activitatea 4: Reproducerea traseului  

Timp:  10 min 

FormŁ de organizare: Elev- Profesor, Elev-Elev 

Metode: ConversaἪia 

DesfŁἨurare: Elevii sunt grupaἪi ´n perechi. Utiliz©nd markerele speciale ei creazŁ 

un traseu personalizat, care sŁ respecte urmŁtoarele cerinἪe: 

- traseu corect 

- punct de start Ἠi de finish (marcat cu verde) 

- numŁr egal de obstacole roἨii Ἠi albastre  

- traseu ciclic (fŁrŁ dead-end-uri) 

пΥ 5ƛǊƛƧŀǊŜŀ ƞƴǾŇǚŇǊƛƛ 
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ActivitŁἪi: Testarea codului 

Timp:  5 min 

Tip de interacἪiune: Profesor ï Elev, Elev-Profesor, Elev-Elev 

FormŁ de organizare: Frontal 

Metode: Compararea 

DesfŁἨurare: Elevii ´Ἠi expun traseele Ἠi roboἪeii pe masa special pregŁtitŁ.  

рΥ CƛȄŀǊŜŀ Ǔƛ ŎƻƴǎƻƭƛŘŀǊŜŀ ŎǳƴƻǓǘƛƴǚŜƭƻǊ 

 

ActivitŁἪi: Ce am ´nvŁἪat 

Timp:  3 min 

Tip de interacἪiune: Profesor ï Elev, Elev-Elev 

FormŁ de organizare: Individual 

Metode: ConversaἪia 

DesfŁἨurare: Elevii completeazŁ cea de a 3-a rubricŁ din fiἨa primitŁ la ´nceputul 

orei, rŁspunz©nd la ´ntrebarea: Ce am ´nvŁҏat azi? 

RŁspunsurile primite vor fi notate pe tabla graficŁ Ἠi ´n caiete. 

 

 

сΥ !ǎƛƎǳǊŀǊŜŀ ǊŜǘŜƴǚƛŜƛ 

 

Activitatea 5: Scrierea codului 

Timp:  10 min 

FormŁ de organizare: Elev- Profesor, Elev-Elev 

Metode: ConversaἪia, ´nvŁἪarea prin descoperire 

DesfŁἨurare: Elevii lucreazŁ ´n continuare ´n perechi Ἠi ´ncearcŁ sŁ scrie codul 

care sŁ contorizeze corect numŁrul de obstacole Ἠi care sŁ anunἪe la final culoarea 

c©ἨtigŁtoare. 

Ċn tot acest timp, profesorul se primbŁ prin clasŁ Ἠi oferŁ informaἪii utile elevilor. 

O posibilŁ rezolvare este prezentatŁ ´n Anexa 4. 
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ANEXA 1 

 

FiҍŁ RecapitulativŁ 

https://create.kahoot.it/share/recapitulare-ozobot/57f70407-cab7-417d-b86d-

f3d573eb724a 
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ANEXA 2 

 

 

ἧTIU VREAU  Sŀ  ἧTIU AM ĊNVŀἩAT 
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ANEXA 3 
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ANEXA 4 
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FuncἪii aplicate de simulare pentru roboἪi 

 

LŁcŁtuἨ Ionel 

 Ҍcoala GimnazialŁ òJean Bartò, Suceava 

 

ROBOGUIDE este disponibil cu mai multe soft-uri specifice aplicaἪiilor. Indiferent dacŁ 

este debavurare, manipulare, pulverizare vopsea, paletizare sau sudurŁ, fiecare 

funcŞie de planificare a miἨcŁrii a fost conceputŁ sŁ ´mbunŁtŁἪeascŁ productivitatea 

prin eliminarea riscului de eroare Ἠi reducerea duratei de configurare Ἠi a ciclului. 

ChamferingPRO 

Un navigator pas cu pas vŁ permite sŁ generaἪi Ἠi sŁ simulaἪi automat programe de 

debavurare. Pentru a genera trasee de debavurare, faceἪi clic pe liniile de debavurat 

din datele 3D CAD. 

 

HandlingPRO 

SimulaἪi Ἠi testaἪi procesele de manipulare a materialelor Ἠi realizaἪi studii de 

fezabilitate pentru aplicaἪii robotice fŁrŁ nevoia fizicŁ Ἠi cheltuiala cu configurarea unei 

celule de lucru prototip. 

DESCŀRCARE PLIANT 

 

https://www.fanuc.eu/~/media/files/pdf/products/robots/flyer/mfl-03461-handlingpro/handlingpro%20flyer.pdf?la=ro
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PaintPRO 

SoluἪie de programare graficŁ offline care simplificŁ ´nvŁἪarea traseelor robotului Ἠi 

dezvoltarea procesului de vopsire. Aceasta conἪine funcἪii speciale pentru configurarea 

deviaἪia pistolului de vopsit, mŁrimea pulverizŁrii, suprapunerea, modelul de vopsire, 

viteza de vopsire Ἠi cronometru pentru declanἨarea pistolului. 

 

OLPCPRO 

Software de dezvoltare a programŁrii robotului care acceptŁ dezvoltarea Ἠi ´ntreἪinerea 

programŁrii KAREL Ἠi Teach Pendant. 
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PalletPRO 

Poate fi folosit pentru a crea, corecta Ἠi testa offline o aplicaἪie de paletizare. Datele 

create ´n PalletPRO pot fi apoi descŁrcate ´ntr-un controler real care conἪine software-

ul PalletTool. 
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WeldPRO 

SimulaἪi procesul de sudurŁ roboticŁ cu arc electric într-o lume 3D. AcἪionat exclusiv 

de Controlerul de robot virtual FANUC, WeldPRO este dotat cu cele mai exacte unelte 

de ´nvŁἪare a programului Ἠi informaἪii privind durata ciclului care sunt disponibile ´n 

orice pachet de simulare. 

DESCŀRCARE PLIANT 

 

iRPickPRO 

Cel mai recent plug-in FANUC pentru ROBOGUIDE permite utilizatorilor sŁ simuleze 

aplicaἪiile la vitezŁ ´naltŁ de preluare Ἠi plasare. iRPickPRO poate fi apoi descŁrcat pe 

un controler real ce conἪine software-ul. 

BIBLIOGRAFIE: ARTICOL FANUC AUTOMATION ROMÂNIA,2015, SUPORT 

TEHNIC 

 

 

 

 

 

 

  

https://www.fanuc.eu/~/media/files/pdf/products/robots/flyer/mfl-03464-weldpro/weldpro%20flyer.pdf?la=ro
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Ozobot- o provocare pentru elevi Ἠi profesori 

 

Prof. Ana-Maria AriἨanu 

Colegiul Naҏional òMircea cel BŁtr©nò, Rm. Vâlcea 

 

Cu robotul interactiv, programabil, Ozobot, copiii pot ´ncepe sŁ programeze Ἠi 

sŁ iubeascŁ roboἪii cu o simplŁ trasare cu markerul. La puἪin peste 2.5cm ´n diametru 

Ἠi ´nŁlἪime, Ozobot este unul dintre cei mai compacἪi roboti inteligenἪi din lume. 

Ozobot este o jucarie interactivŁ ce dezvoltŁ creativitatea Ἠi gandirea logicŁ. ἧi 

este, de asemenea, o adevŁratŁ unealtŁ didacticŁ Ἠi o cale amuzantŁ cŁtre 

programare Ἠi roboticŁ. OzoBlockly este o aplicaἪie pentru programare, rapidŁ Ἠi 

facilŁ, accesibilŁ din orice browser web. Pentru ´nceput, se pot desena trasee, iar 

Ozobot va ´ncepe sa le urmeze datoritŁ senzorului de luminŁ, exact ca un tren pe ἨinŁ. 

ExistŁ douŁ tipuri de Ozobot: BIT Ἠi EVO. EVO este un robot superior, care 

datoritŁ propriei inteligente, este un pic neliniἨtit, dar totuἨi drŁguἪ Ἠi, cel mai important, 

foarte sociabil. Nu doar cŁ ´mprŁἨtie constant ceva inteligent cu vocea sa amuzantŁ 

Ἠi, ´n acelaἨi timp, continuŁ sŁ clipeascŁ cu un set de lumini LED colorate, comunicŁ 

Ἠi prin Bluetooth Ἠi poate fi controlat de la distanἪŁ dintr-o aplicaἪie gratuitŁ pentru 

telefoane inteligente Ἠi tablete. MiἨcŁrile executate cu exactitate Ἠi schimbarea culorilor 

sau sunetelor pot fi salvate, precum Ἠi personalizate pentru micul tŁu robot.  

Ozobot este un robot mic prietenos care introduce lumea roboticii, gândirii 

logice Ἠi programŁrii copiilor ´ntr-un mod creativ. Prin urmare, nu este doar o jucŁrie 

inteligentŁ, ci Ἠi un instrument educativ atent, potrivit pentru Ἠcolile de toate nivelurile 

Ἠi cercurile de informaticŁ. 

Ca exemple de buncŁ practicŁ ´n programarea creativŁ a OzoboἪilor pot fi 

enumerate minitorialele OZO-provocare Ἠi OZO- transportor publicate pe canalul 

Youtube Infogim. 
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https://youtu.be/zrfrGx-cppE     

 https://youtu.be/h4A30_-Zuv8 

 

Inspiraҏie ҍi succes ´n programarea ozoboҏilor! 

 

https://youtu.be/zrfrGx-cppE
https://youtu.be/h4A30_-Zuv8

