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Programarea robo™Hi | or wvirtual

Prof. Diaconu Diana Elena
Col egi ul NaSional "lenktchi St Vbiciktrescu", T

Proiect de | ec$Sie

Data: 5.05.2021

Profesor: Diaconu Diana Elena

Unitatea de “"nvi™HtmoOnt: Colegiul Na$Sional "
Clasa: a Vll-a A

Disciplina: I nformatict Hi Tehnologia I nfor
Unitatea de “"nvi™Hare: Aplica'Hi i STEM

Ti t!l ul | ec™Mi ei : Programarea robo™Hi |l or wvirtu
Formader eal i zar e: Lec™Hi e integratt

Ti pul | ec™i ei : mi xtkt

Resurse temporale: 50 minute
Resurse umane: 31 elevi
Resurse materiale: Laboratorul de informati
Suport didactic:
- https://youtu.be/Vc6pAak_taA
Al nfor matdoct cHWllas® Lami ni '"Ha Ciocaru, n#Qtefani
Claudia-Elena Mitrache, Editura Intuitext, 2019
- https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%?20VII-
a/Informatica%20si%20TIC/U0OMgR1JVUCBFREIUT1JJ/

- Programa Hcol art pentru disciphV-amaaMViliMFORMAT
BucureHti, 2017
CompetenS$Se general e:
2. Rezolvarea unor probleme elementare prin metode intuitive de prelucrare a

i nf or ma™i ei



3. El aborarea creativt de mini proiecte ¢
personale, respectandcredi t ar ea i nf or ma ™™ ei Hi drepturile
Competen™e specifice:
1.3 Utilizarea aplica™i il or colaborative
digitale
3.3. Implementarea algoritmilor intrun medi u de programar e
creative a unor probleme avand caracter aplicativ
La sfOrkitul activitd$Sili elevii vor fi caj
- st tr an s-gndimbhj dé programare algoritmi interdisciplinari
- st "n'Hel eagt wutilitatea senzorilor unuli
£t lucreze ~ n e cdlabgatve, ppiecte fransdiscipl;maren e

Met ode Hi strategii didactice:

l i caSi a

S
0
- -exerci Siul
- -exp
n

- -munca “n echipt

- Oobserva$Sia

- di scuSi a

Descrierea activitbESidi

1. Moment organizatoric (3 minute)

-se face prezenSa;

-se pregttekte mateernfuttdedbcpamertebe d

-se anunSt titlul Ki obiectivele | ecSiei;
2. Captarea atenSi el (2 minute)
El evi i sunt rugasSi st se mute " n aka fel

pentru rezol varea unBrogramarédeob dpi |l acrvwi peualkma

Se solicitt rktspuns din partea elevilor |
-Api auzit de STEM?

-COte tipuri de senzori cunoabtepi ?

AR programat vreodatt un robot wvirtwual?
Profesorul retspunde:

STEM este un acronim care se compune din
Science, Technology, Engineering 'Hi Mat hemat
pentru a-i ajuta st “"nHel eagt concepte abstracte

7



pot "nHel ege cum se construieHte Hi -uumod se p

atractiv.

Science i(rftciHin™He) din | aboratorul digital ab
exact e. EHti, practic, provacanaulateest apl i ci <cont

Technology (Tehnologie)it ot ceea ce |l ucrezi are aplicab
sol u™Hi i |l a provoctrile |l ansate pe parcursul 1
creativitatea.

Engineering (Inginerie) T = "Hi dezwvdl #Honstantn, abilitbL™ I e
construi model e. Fol oseHt i tehnol ogia "~ n mod

I magi na'Hi a.

Mat hematics ({(Matemapiett) a cunoHti n"Hel e de

mLsori, numerzii agawnesdticOnd construi eHt i
Robo™i i virtual.| pe care i vom folosi astt
obstacol el or, senzor de culoar e, senzor de

senzor giroscopic, busol t.

Vom progr ama " mp r wrtuah folosindn platforonb dittps://lab.open-

roberta.org/.

3. Reactualizarea cunoktinSelor (10 minute)

Profesorul pune “ntrebtri din programare, p

-Ce este 0o structurt alternativit sau de deci

Ostruct urt alternativkit sau de decizie ne per
acpiontm “"n funcpie de valoarea de adevir a ex

-Ce este o structurt repetitivti?

O structurt repetitivkt executt o instrucpiu

o conditpepi adeviratt.

El evi i respund |a “"ntrebbri
4 . Desftkurarea | ec$Siei (30 minute)
Pentru “nvi™Harea activit, se va efectua ur mt

8


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

Se solicitt el evilor st s cr i ehttps:Mab.dpent a d

roberta.org/ Hi st al eagt si stemul EV3, ca "n Fi

Release 4.1.1 Publishing notes
privacy policy

Alege-ti sistemul!

6.6 EVI
10.0.1.1

Open Roberta Lab

Ai nevoie de ajutor?

Aiviea sa te inscrii, dar nu stii ==

=0

In ghidul nostiu detaliat de
ol p

ajutor, i [

—Open Roberikgy

Viki

(O Okay, nu mai arata aceasta fereastia si retine alegerea mea.

Figura 1. Alegerea sistemului din Open Roberta

gur a

Pl atf orma Open Roberta Lab este un mediu

programktm un robot virtual 2D Hi real i 3D.
SetulEV3i ncl ude urmbtorii senzori pentru robo

Figura 2, atunci c¢c©nd se configureazt robot ul
°© Tacti-determint contactul cu supraf a’™Ha

© Ultrasonic-mktsoart di stan™Ha fa™HtL de supr af e’ He

o

© Giroscopic-det er mi nt rotaHia robotul ui

° | nfradefHar mi nt semnal el e tel ecomenzi

& C (O & lab.open-roberta.org
B == Q@ 2 8 ©

PROGRAM NEPOprog CONFIGURAREA ROBOTULUI

Actiune EV3

18

senzor ultrasonic

L

mare motor

reglare [CEIRE
directia de rotatie [[EGTEEE
.- dreapta - |

Figura 2. Configurarea robotului

Culoare-d et er mi nekta cHil omabtrsoar t i ntensitatea ¢

[ | F


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

Vom folosi fereastra de simulare din Figura

LimbajuuiNEPO, pentru a se deplasa pe anumite tras

CTEYETEE
«?
@
44>
SIMp
¥
@
eval @)} ©
Figura 3 Fereastra de simulare
Ac Hi onarea robotul ui se va face folosind bl
selectat “"n zona de progr amarge. re oetxud mp Inua i dnat ce

50 %, pe o distanHt adcqidhacm, modmrf dln@asint e vit
30.

o1 inainte
[naints P S W arata datele senzorului
dreapta
dreapta
inainte
inainte
Hallo
]
1]
Figura 4 Blocuri de Ac™Hi une ale r
Control con™Hine blocuri de decizie, repetit

ntr-un anumit fel.

10



B == Q@ 2 88 O

PROGRAM NEPOprog CONFIGURAREA ROBOTULUI

It + daca
]
Functii 4 daca §
R
altfel

fa

repeﬁdeui
f

+ & Asteapta pana cand (/1) apasat Senzor touch = |=eid 1 - |

Figura 5. Blocuri de control ale robotului
Se va executa spre exemplificare un program.
Creapi un program pentru un robot EV3, car
un triunghi echilateral.
Se creeazt un @dnat fwmemtanaLln partea st Ongt
in care vom aduce cu ajutorulmouse-u | ui bl ocuri pentru a putea

este un simulator in care putem vedea un robot, care se va deplasa atunci cand vom porni

simulareauHHa paogrxaeamul scris “"n partea st oO©ng!
Programul con™Hine o structurt repetitivk
-depl asarea robotului “"nainte pe o distan't

-intoarcere spre stanga la 120 grade, cu viteza 30
in final, robotul se va deplasa pe o traiectorie ce va desena un triunghi echilateral,

aHa cum se vede “n Figura 6.

g BAJAIAIS

4

Figura 6. Traiectoria parcurst de



Pentru cei care au nevoie de ajutor, pot vizualiza videoclipul de la adresa de mai jos:
https://youtu.be/Vc6pAak taA

De acum, [ se cere elevilor st se grupeze

un robot EV3, ce se va deplasa pe o traiector
geometrict.
Elevii vor prezent a programel e realizate, vor pri mi

respunde.

5. Operationalizarea cunoHtin™Hel or (asigura
- se evidenSiazt aplicaSiile realizate;
- se semnaleazt eventualele grexkeld@ K i
- seevidenSiazt «i se noteazt el evii “n
din fiHa de |l ucru realizatt;
6. Asigurarea retenSiei (1 minut)

-Se propune ca temt pentru acast urmktoarea
St se "mbunttitSeasct aplicaSobberveaeglikatapr
cadrul evalubtri.i
Forme de evaluare a activitbt$Sii
- aprecierea corectitudinii rezol viridi
- notarea prezentbitridi l ucrtktrilor realiz
Impactul asupra elevilor:
- Conktientizar ea i mp digtaleimvildedl elevilormp et en™He |l or

- PerfecSionarea competenSelor digitale.

- Valorificarea potenSialului elevilor.
Concluzii
El evi i urmbresc cu atenSie explicaSiile pr

programarea robo™Hi |l or virtual:
El evi i | wohrigpaeztde" ct©a e 2 el evi -0 af r'dlal d e alr ea@
care se creazt un program ce va deplasa un r ok

sau o altt formkb geometrict.

El evi i K fol osesc competen@®elreadii giat almegpr
fi Hel e de lucru solicitate.

Cn urma realizbtrii fi Hel or , fiecare grup d
realizat.

12
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Anexa 1

Fi Ha de |l ucru

Timp de lucru: 20 minute

1. Dact nu ave™Hi udejcao,nt c rpeear idaohtips:l/lab.ppen- p | a
roberta.org

2. Al egeHi un robot EVS3

3. Cr e aHi un program pentru un robot EV3,
desena un pttrat, dreptunghi, cerc, stea sau
4. Salva™Hi programul “n contul vostru.

5. Expor t a "Hi progr-aBmuh Hol datwubh™Hcu numel e vos
va avea numele vostru.

6. Crea™Hi "n Google Drive “"mpreunt cu col e
v e "Hi descrie robotul Hi pr ogr amacian cu grogpatul c a r ¢
realizat pe platforma Open Roberta Lab

7. Denumi 'Hi document ul cu cele dout nume

8 . Modi f i caHi settrile implicite ale docu
sus 1,5 cm, jos 1,5 cm, stadnga 2,5 cm, dreapta 2 cm

9. Cncktrca™i “n Classroom d oPcruongernatmialr efai nrao

virtuali



Structura secvenH al £t Hi al ter |

Prof. Constantinescu Cristina
Col egiul Napional ZI NCA GOLESCU

Proiect de | ec Hi e

A. DATE GENERALE
Unitatea deCoOhegiHLImON&a™Hi onal ZI NCA GOLESCU
Nume, prenume cadru didactic: Constantinescu Cristina

Disciplina:l nf or mati ca Hi TI C

Clasa: a Vll-a A

Unitatea d®eTRWEGTUHMRA eSECVENHI AL Al ALTERNATI VI

Titlul Steo&tera secven'Hi al t. Re p r-enzlenbaj der e a S
programare

Scopul |l ecSiei: Construirea unor algorit mi pen
Ti pul l ecSi ei : Mi xt Lt

Locul de desfitkurare:Laboratorul de informatic

Durata: 50 min

1. ConSinutul activitbtSii de instruire

Cod Arii de conSinut Subarii de con

Utilizarea pseudocod si a unui mediu de | Pseudocod

1.4 programare pentru implementarea | Scratch
algoritmilor Se realizeazt
no™Hi unil or | eg

a modurilor de reprezentare/
I mpl ement ar e 8

utilizarea limbajului C++

Identificare Date de intrare

14



2.1 Analizarea enunHului|Date de i eHire
"n vederea r e-gnalgoitmr i || denti ficare p
2.2 Construirea unor algoritmi  elementari | Rezolvare de probleme
folosind structurile|Citire. Atribu
3.3 Implementarea algoritmilor intr-un mediu de | Utilizare pseudocod, C++
programare “'n scopul
unor probleme avand caracter aplicativ

2. Obiectivele pedagogice operaSional e

O1-St i mpl ementeze algoritmidi pentru rezolvare
02-St identifice datele de intrare Hi i eHire

O3-St precizeze paHii algoritmului

O4-St utili zeze tceoorreectti cneo Sinwsruikliet e

O5-St creeze aplica™Hii “"n pseudocod, | imbajul

3. Diagrama obiective-c on $Si nu't

Cod C1 C2 C3 C4

obiectiv

01 X

O2 X X

O3 X X X X

04 X X X X

05 X X

4. Metode de ~ nwrknptbrni©nlta p(wsrectvial B: corel ar ea
Ki formele de organizare a activitbSii).
Explica’™i a, conversa$ia, obser va'Hi a, br ai
probl emati zar ea, "nviSarea prin descoperire.
5. Mijloace de " nviSEmOnt

X Manual | nformatica Ri Prriocgr aBExhi tauprrao blart thu

Mi ni strul ui Educa™i ei nd "Hikdn alee lnurcr u33 Rl /c

15



Cod Denumire

Calculatoare

~

Manuall nf or mati ca ni Ti ¢, Editu

Programa aprobatt cu ordinul
3393/28.02.2017

Fikt de Il ucru

Caiete

16




6. Bibliografie

Manual | n f Do Edidutaiintuitext 2019, Daniel Pop

https://scratch.mit.edu/

B. DESFI kURAREA LECSI EI
Etapel e Activitatea profesorului Activitatea Strategia di dajEvalu|Tmp
evenimentele elevului Metode Mijloace | Forme | are (min.)
instruirii* de de de
ConSinut “nviS|” nvi §{organi
Obiective nt ant zare a
operasSi ol acti
Si i
Moment Profesorul wverifictEIlevili p r e g Conversa | Calculat |1In 2 min
organizatoric toate condi H il e dinecesare | eqSi a oare, laborat
(calculatoarele suntf unc "™Hi on al Observar | caiete or,
caiete). Not area absenSe ea fiecare
sistemati elev se
ct aHea
la un

17



https://scratch.mit.edu/

calcula

tor

Comunicarea Profesorul anun™Ht 9EIl evi i a s c u| Conversa | Calculat 2 min
titlului Si all ec™i ei , ., Struct|noteazt "n ¢Si a oare,
obiectivelor Reprezentarea stru< Expl i|caiete

un | i mbaj de progr ,

acesteia exerc
Verificarea Profesorul recapi tuEIl evi i s u n t| Conversa | Calculat | -||- Elevii | 4 min
cunHtintede utilizarea platfirbspund | a 7Si a oare, pot fi
anterioare |l egate de algoritm)] Expl i|caiete nota™H

unui program C++. , n

-Ce este un algoritm? exerc fun

-Ce este un progr anm e de

structura acestuia? rts

-Ce este pseudocod nsuril

-Care sunt principalele tipuri de date cu e

car e l ucreazt un date

declart datele “n C

-Cum folosim mediul grafic interactiv
Scratch  pentru realizarea diverselor

operaHi i ? (EIl evii s U

18




platforma).in

clasele anterioare, elevii au

l ucr at “n medi ul N
operatori.
Transmiterea Profesorul noteazt |El evii real ilExpl i|Calculat 25
noil or ciylnstrucpiunile SIMPde | a tabl t], oare, min
AcSiunil e al goritmno™i unil e (C 0 nv e|calete
Captarea atentiei |[r eprezintt “n p S e u | anterioare. ia,
numi m instrucSiuni obser
1.l nstrucSiuni de Ii|El evii S unt|a,
a). instrucSiunea dirtspundt t ab t brainstor
Sintaxa (regula de mingul,
citeste < lista variabile> El evii ascujexerc
Exemplu: noteazt “~ n qdemonstr
citeste a, b; [/ asSi a,
ptstra valorile int problema
b). instructiunea d tizarea,
Sintaxa(regula de s "nviS
scrie < lista expresii> prin
Exemplu: descoperi
scrie x, y; |l se V re.
reSinute in variabi
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2. I nstrucSiunea de
Sintaxa:

vYe;

Undevesteov ar i a beolexpresiea. i
Func™Hi onalitatea in
dat t de eval
obSinutt

variabila v (spunem ctL v

este

val oar ea

valoarea expresiei ).

Exemple:
1. Suma a trei numere
naturale citite de la
tast at ur t:
citeste a, b, c
sY a+b+c
scrie s
Pentru a exempl i fi

numere putem folosi de asemenea un

El

noteazt

evi

ascu

’

n

a

20




mic proiect n scratch:

S El punem Scratchy

a dout numer e. Pen
fol osi trei vari ab
i niaHi ztm valori. S
variabila s.

Profesorul o i nv

reami nteasct f ol os

operatorilor in mediul graphic.

wi 4

D

i v« |

=3
Prezent ar ea noi |l or
I mpl ementarea instr

pseudocod intr-un limbaj de programare:
- Pentru citirea unei valori intr-o

variabilt fol osi

El evi i real
n Scrath.
El evi i sunt

profesor st

asociat personajului.

Elevii
pot fi
not
pentr
u
abilita
tea
de a
utiliza
Scrat
ch 1n
rezol

varea

21




- Pentru afi Har ea

expresii folosim:
cout<<expresie;

- Pentru atribuirea unei variabile a

unei valori folosim:
variabila=exp;
St declartm Hvaci a8
de | a tastaturt val
calcultm suma | or °
int a,b,c;

cin>>a; cin>>b; cin>>c;
s=a+tb+c;

cout<<s;

El

evi

not e g
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Sistematizarea si
consolidarea

cunostintelor

Profesorul propune:
Compl et a Hi
i nstruc™ unil e
I mp | e meimlimbaltfi C++:
a.) aflarea perimetrului unui triunghi

natural a,b,c,p;

7

ur mttor

cor

citeHte eéeéeé.

p<-atb+c;

eééeéeée

b.)

Determint ce s e a
execuH ei secven’Hei
jos, Htiind ct toat
care apar sunt de tip int:

a=2,b=9;

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

cout << a << 0 N <<
c.)

Determint ce se af
secvenHei de instru
ct toate variabil el

El evi i comp
rezol vi pro
limbajul C++.

a) aflarea
perimetrului
unui triunghi

natural a,b,c,p;
citeHte a, b,
p<-a+b+c;

scrie p;

a=11, b=2,a=9

problema
tizarea,
exerc
"nviES$S
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; La final se
c=a;a=Db;
b =c;
cout << a << 0 n <«
Este indicat st ilelbt
dupt
fiecare instruc™i un
2p
Ob "Hi n e r e g Profesorul propune rezolvarea in Scratch | Eleviir e z o | v L problema 5 min
perf or marapbdelapunctul b. tizarea,
Asigurarea exerc
conexiunii "nviS
inverse prin
descoperi
re
Temt El evi i not egconve 2 min
Exercinpidi ia,
1. Recapi tul a’Hi expl i

oper a’Hi i fol os

24




pentru datele numerice, sir de

caracter ‘Hi | O ¢

. Ci ti "Hi dout nu

oper a’Hi i pentr
sctder ea a do u

pseudocod, Scr |

.Pentru un num

exact 3 cifre,
lor folosind pseudocod,
Scratch 'Hi C+ + |

25




TEST DE EVALUARE
Tipul testului (final)

de f or mat a

1. ConSinutul evaluat
Cod Arii de conSinut Subarii de ¢c
Oper a'Hi i pentru gest|Creare
C1 Deschidere
Salvare
inchidere
Obiecte intr-un document Text
Imagini
Tabele
C2
C3 Op e r a 'efitare Trtraun document Copiere
Mutare
‘Hergere
C4 Regul i general e de
estetickt a paginii
2. Obiective operaSional e
O1-St editeze document e
0O2-St i dentifice principale oper a’Hii
O3-St utilizeze insereze -dddocsmentf or mat eze i magin
O4-St formateze pagini

05-St

realizeze aplica'Hii

26
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Testul elevului

10 p Din oficiu

5p1.0peraSia de copiere se realizeazt cu ajuto
a) Ctrl + X; b) Ctrl+Y; c) Ctrl + C; d) Ctrl + L.

5p2.Textul care apare " n partea decswmenad FHBeeaol

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

40p3. Cr e a'Hi un ducument “n care Ve Heometrier i e f
a) Realizeazt textul cu semnele cu diacritici
b) Aliniazt coméapuaulfent©Onda 12 pt., Arial,
c) Titlul st fie centrat, “ngrokat, font de
d) CritHi textul “n dout coloane, una pentru |

H cealaltt pentru formulele de geometrie fo
culoarea albastru, pentru geometrie verde ;

e) Marginile stanga, sus, dreapta,j os st fi e de 2, 1, 1, 1 c¢m;

f) I ntroduce Hi “n text, in coloane Ki i magi |
g.) Creeazt bordura pentru pagint. ;

h Antetul con™Hine numele vostru formatat cu
i) Subsolul st fie formatat cu fpotn.t 'Hii nseks cNoemm
ist ©nga 'Hi numetrcentrugzr ea paginilor

j) Imaginile st fie formatate astfel “ncOt s
de

culoare verde.

40p4.Creeazt un ecuson pe care st ai cameembrui s e

in comisia de organizare la Balul de Absolvire al clasei a VllI-a.

a) Numele st fie aliniat centru, “ngrokat, di
b) Textul A Me mb r u odregadta, font de 20gpt., cutbarealbassutin@msy a

c) Data dradgadiuztrsiti fi e aliniatt dreapta cu f
d) SL se insereze o0 i magine, pozi H onatt ~n
di stanSt de 2.5 cm faSt de marginile paginidi
(aici se vor regtsi itemii el abor a’™i)

27



4.Diagrama obiective- itemi

Obiective/ltemi 11 12 13 14
Ol * * * *
02 * * *
03 * *
04 *

05 * *

6. Barem de corectare si notare

Nr.item |[RLtspuns cor e c/ Baremde notare

11 C. 5p
12 C. 5p
13 Se urmk r e Ht e riRezol var ea corec
fieckrui subpsubpunct de punct
Pentru realizare
pct.
Maxim 4*10=40p
14 Se urmkr e 'Ht e riRezol var ea corec
fiecktrui subpsubpunct de punct
Rezol var ea corec

cerinHel eexepab @i (
Maxim 10*4=40p
Oficiu 10p
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Ro b o "Hi i Nn€Custrircalum " n dezvoltare

Prof. ing. Paul Liliana

Liceul Tehnologic i EPantelimongBu c ur ebt i

Ti pul CDL wul ui: Rezultate ale “"nvi™Hbrii s
Domeniul derpfegiobinaét: MECANI C
Calificarea profesionalt: Tehnician mecat |

Clasa a Xll-a seral
Nr.ore = 132 ore/an, an 2ele2D22r
Autor: prof.ing. Paul Liliana-grd.did.|

NOTI DE PREZENTARE

Modul ul CDL AROBOTHI | NDUSTRI AddXl-aseel, adr ¢
profil Tehnic, “~"nvi™HLmO©nt | iceal, domeni ul de¢
A Tehnician mecatronist i, avond un numktr t o
"nviHLE mMONt .

Acest modul vine in intdmpinarea nevoilor]l ocal e Ki a i nteresel or
a diversifica Ki personaliza parcursuril e de
acel or rezultate ale “nviSktrii-cheie)amecsséreatéa b i | ¢
pentru integraxiependcival bt eg®tarea rapidbt Ki

Rol ul modul ul ui CDL este decisiv “n pregt
abilitt™ | or cheie, a competen™Hel or tehnice
necesare calificarii ATehnician mecatronisto din domeni |

Modul ul AROBOTI | NDUSTRI ALI 0 este centra
dob©ndirea de cunoHtinHe, abilitt™ Hi atituoc
formarea profesional t.

ComSuiturile tematice au o skirupbatit deevpéeée
mult cu putinSt, viziunea asupra complexitt$
care este parte i nt egidamatsi ga r £ meaadabrpudinrini @ ic iepsr
profesionale a elevilor | a cerinSele pieSei !

viaSa activt
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CORELAREA DI NTRE REZULTATELE CNVI S| RI I Rl CONHI NUTURI LE C

URI

ROBOHI I NDUSTRI AL ConHihnuturil Situa'Hi i de
Rezul tate ale “nvi™Hbridi
1. CunoHH 2. Abi | i f 3.Atitudini
1. No™Hi uni ge

1.1.Introducer 2.1.ldentificare 3.1. CoRnJ|r ob o Hi -Documentarea privind

“n robot|a domenilor de|jzar ea i n 1.1. Definirea robotului, |[i mpor t an "Ha r

utilizare qutilizktrii|scurt Il storic industrie prin prezentarea ppt

industrie roboticii. 'H a documentelor Institutului

1.2. Avantaje|lde mecatronict

robo™i |l or “n in -ldentificarea
1.3. Utilizar|categoriilor
domenii de aplicabilitate |[di ver se act ralei

(interconexiuni nedemontabile; | prezentate

transport; procesarea -Sel ect ar ea
suprafe'™™el or ; d{f uc™Hi e de dome
produc ™Hi e) indicat

30



1.2.Caracteris

1.3.Structura

2. 2. Di-f
erea caracteris-ticilor
tehnice al

2.3.Cit

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
corectt
vocabularului de

specialitate

3.3.Cultivarea
spiritului creativ
privind  robotizarea

proceselor industriale

1. 4.
br a"He

industriali

Categori

2.Caracteristici  tehnice
al e robo™i | or :
ridicar e; numtr

libertate; zona de lucru; gradul

de mobilitate;

3.Componentele
fundament al e al
3.1.Elementele
componente ale sistemului robot
3.2.Schema bloc a unui
sistem robot
3. 3.

robotului-componente

Structur
princi-
pal e ( br a™Mu lememt
efector, batiul, tipuri de articu.)

3.4. Cinemat.

mani pul a

-Descoperirea
caracteristicilor tehnice ale
robo™i | ordegazi n

-Citirea schemei bloc a
sistemului robot cu precizarea
fi

cadrul sistemului robot

rol ul ui ect
-ldentificarea

elementelor mecanice ale

robotului  prin  observare

Il ndependent t

-Selectarea tipurilor de
r ob o Hi dupt
clasificare
-Problematizare-
alegerea tipului de robot in
de d
Hi p

func™i e

utilizare
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1.4.Tipuri de|r ob o "Hi din 3.4.Manifesta- ( bra™ul ui
robo Hi vedere al | rea interesului{ar ti cul a™™i ei )

performan™{continuu

evol u™Hi il e
2.6.Culegerea | din domeniul roboticii 4.Principalele tipuri de -Alegerea tipului de
de pe Internet a r ob o Hi ac'Hi onare pe -b
informatiilor 4.1.Criterii de clasificarea |t i ci | or r obotu
referitoare la tipurile robo™Hi | or de utilizare .
de roboti 4. 2. Tipuri d

4. 2.1. Robo'H

articulat (tciiuwl

2.7.Argumen- 4. 2. 2. Robo'H
tarea uti |l izt 4. 2. 3. Robo'H
anumit tip de 3.5.Dezvoltare 4. 2. 4. Robo'H
ac'Hi onar e a interesului pentru{r o™i ; pe Henil e
1.5.Sisteme “n f unc "Hi e |argumentarea )

de acHi onlde utiliJra™i onalt 4.2.5.Structuri speciale

robo ™i | or |avantajele acestora de r obo Hi
5. Ac Hi onar

industriali
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5.1. Ac'Hi onar
pneumati ct
a c 'Hi o n atajedezazantaen

5.2. Ac™H onar
(el ement e de
avantaje,dezavantaje)

5.3. Ac'H onar
(el ement e de

avantaje,dezavantaje)

LI STA MI NI MIF DE RESURSE MATuUENRellALeE Hie cihn sptarmemsd ret, e , machet e, ma t
tehnice, economice, juridice,etc.) NECESARE DOBANDI RI I REZULTATEL:

-calculator,videoproiector

-pl anHe : schenemublluoic arloebosti,ststructura mecanict a robotul ui
-r obidHisti tutul de Mecatronict Bucur eHt i

-<ctr ™Hi tehnice de specialitate “"n domeni ul robotici.i
-document a™Hi e t ehnlimcst iptrutvdIndd e odeoCHitir oni ct Bucur e Ht i
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SUGESTII METODOLOGICE

ConSinuturile modul ul ui A"nROBOHI | MDUSTRI
maniert integratt, di feren™i at t, "Hi n©nd cont
l ucreazt Hi de nivel ul i ni "Hhal de pregttire.

Numtr ul de fareec aaleocdateme rtmO©ne | a | atitu
care predau con™Hi nutul modul ul ui , “n f unc Hi
cunoHtinHe anterioare ale elevilor 'Hi de ri

aceHti a.

Se recomandi indrloro cedtiate @e elev prin proiectarea unor

activitbi$Si de " nviSare variate, prin care skt
"nviSare ale fiecktrui el ev.
Aceste activitt™™ de “nvi™Hare vizeazt:

-aplicarea metodelor centrate pe elev, peact i vi zarea structuri |

operatorii ale

el evilor, pe exer s aficiea acgstorh, @& tBanséotmareau i psi
elevului in

coparticipant | a propria instruire Ki eddvl

-"mbinarea Ki alternar ea siesdodunadividbalk a ac
al elevului

(documentarea dupt diverse surse de infor
personal,

experimentul ki lwucrul individual, tehnic
efortul

colectiv;

-"nNnsukKkirea wunor metode de informare Ki d

studiul individual,

investigaSia «ktiinSifickt, studi ul de ¢ a:z
deschiderea spre

autoinstruire, spre "nviSare éoomare:i nut [
ex.biblioteci , internet);

Pentru atingerea rezultatelor “nviSbkrili ;

nviSare:

-;acti vit ik Hi care dezvoltt g©ndirea critict



c;activittbtSi de document ar e;
-problematizarea;

,

- nvkikSarea prin descoperire;

-studii de caz;
c_acti vitiESi bazate pe comunicare si rel a’Hi
-activittSi de lTucru “n grup/ "~ n echipt.

SUGESTII PRIVIND EVALUAREA

Evaluarea reprezintt partea finalt a dem
care profesorul va mtsaegimstruetiv-e ¢u eatSiav.” nEa edjaitl
mbsura “"n care el evii au atins rezultatele °
profesionala Hi poate fi

a. Continut:

Vinstrumentele de evalwuare pot fi di ver se
modalitatea de evaluare i probe orale, scrise, practicei de st i l uri |l e de
ale elevilor;

v planificarea evalutrii trebuie st s-e deru
se agl omerarea mai mul tor evaluktri "~ n ace

v va fi real ipzatfte sdbe @kt bheaza unor probe ca
cunoktinSel e, abilitktSile «xi atitudinile
profesional t.

b. Finalt:

V reali zabt ppobht rcu caracter i ntegrator I
predare/  nlwdaSareritperiilor Hi indicatoril
acestor a, preci za’Hi “"n standar dul de pr e
informeazt asupra “ndepliniridi criteriiloao

'H atitudinilor;

Cainstrument e de evals@arrecomdanchit:
- fise de autoevaluare/evaluare;

-fi ' He de lucru;

-fi He de documentar e;

- proiect
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Met ode virtuale de programare spe

Prof.Ing. Inf. Pi "Hi goi Andr ei

Colegiul Tehnic APetru Maior o, Bucurebti
Tit!l ul | ucvritrrtivia:l eMedteo dper ogr amar e specifi c
Autorul Prowdr tdinig.: I nf . Pi ™H goi Andr ei

bcoala:Col egi ul Tehnic APetru Maioro, Bucur e’

Rezumat: Scopul proiectului este de a simula virtual comanda unui robot.

Cuvinte cheie: Virtual, Robot

Il nforma™i i generale

1. 1. Nopi uni i ntroductive

a. Programul RobotC

RobotC este un | i mbaj de programare care
text.

Comenzile robotului sunt scri se sub formk de text pe
compil ate cu ajutorul unu.i compil ator de ct

transferat pe robot.
Il nterfa™a programul ui RobotC este formatt

de meniu, o zonkode sodepsubt afi Hate inform
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& ROBOTC — m} *
. File Edit View Robot Window Help
‘AxEE L8 nu,iﬁéiiﬁ EEXR S = 2 i .Y T

LEGO Start Page | Newfile_Template001.c* | 4 b x

- 1 task main() |

_C Constructs
Battery & Power Control

2
Bluetooth 3
4
5

R0
“

- Buttons
Datalog

- Debug
Display
File Access
Math
Miscellanecus
Motors
MultiRobot
emaphore
ensors
ensors 12C
ound

S
S
S
S

- Strings - -
ask Control

 Toming File "NewFile TemplateOOl.c" compilec
U
u

ndefined Entries
ser Defined

B-E--8-E--2---8-E---EH-E--8-E-E-E-EH-E

.lainlut‘lon Exp...\ﬂrunmnn L‘m..‘|- < »

For Help, press F1 Emulator NXT MNewFile_Template001.c* No coi

Figura 1. Interfa™Ht de Il ucru
Programul RobotC are trei variante de compilare a programului:

compilare cu robot conectat fizic la PC;

compil are cu emul ator, care simuleazt con
compilarevi rtual £, wunde simuleazt mi Hcarea un
9 Curriculum Companion — X

MOVEMENT | SENSING | VARIABLES REMOIE UTILITY

CONTROL

RosoTVIRTUALWORLDS
To get started, click on FOR NXT

the Robots tab at the top ;

of the screen to pick o I_
robot. <
e i =
Then click one of the L I

Category tabs and
choose o table.

Finally, click the "Start

Activity" button to begin
o m BOTC

Your computer is not connected to the Internet.

§ You will still be able to run Robot Virtual Worlds
Tomatter || Formime mooe
Manufactured with

intellectual properties For the full experience, and to access training material make sure your 0
from Carnegie computer is connected 1o the Internet and restart ROBOTC.
Mellon University
Curriculum Companion for NXT v3.0.0 (C) 2013 Robomatter Inc.
Figura 3. Simulare virtualt
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1. Utilizarea func™i il or | F 'Hi Whil e “n

1. 1. Urmbtrirea | inie
Dorim st realizktm un program wunde uti
urmiriinia neagrt de |l a punctul de AStarto pcC
senzor de | umint.
l< ’ Ny
I 8 %]
By ~
c
c
4 Pk 2
= c 3
c
o - ¢
= A
Figura 4. Suprafa™a de |l ucru
a. Program
Varianta |
#pragma config(Sensor, S3, lumina, sensorLightActive)
#pragma config(Motor, motorB, stanga, tmotorNXT, PIDControl,
encoder)
#pragma config(Motor, motorC, dreapta, tmotorNXT, PIDControl,
encoder)

/[MCode  automatically  generated by 'ROBOTC' configuration

wizard 1*//

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 Il

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

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

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

/[*MCode  automatically  generated by 'ROBOTC' configuration

wizard 1*//

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

REEE T

Figura 4. Simulare 3D

1. 2. |l denti ficarea numbtrul ui de | inii
Dorim st realiztm un program unde util
identifica un numktr de | inii cu ajutorul sen
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Figura 5. Suprafa™a de | ucru

a. Program

Varianta |

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

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

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

/[[MCode  automatically generated by 'ROBOTC' configuration

wizard 1*//
task main(){
int i=0;
while(2){

motor[stanga] = 200;
motor[dreapta]= 200;
while (SensorValue(lumina)>50){
i++;
if (i>=4) {
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break;

}
}
}
Varianta Il
#pragma config(Sensor, S3, lumina, sensorLightActive)
#pragma config(Motor, motorB, dreapta, tmotorNXT, PIDControl,
encoder)
#pragma config(Motor, motorC, stanga, tmotorNXT, PIDControl,
encoder)
/[[*1Code 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;

waitlMsec(300);
i++;
}
}
}
Varianta lll
#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)

/I*1'Code automatically generated by 'ROBOTC' configuration wizard i
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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RobotiiNditvel "~ ncepttor

Prof. Floroiu Daniela
kcoal a Gi pnOoresgiT@t govi bt e

PROGRAMA CURS OPHI ONAL
ROBOTIKIVEL CNCEPIF TOR
AN QN COLAR02021

KCOALA Gl MNAZI| Ad.-TARGOVORHE &I

DENUMIREA CURSULUI: Robotica-n i v e | "ncepttor
ARI A CURRI CUL ARI : Tehnol ogi i
DURATA CURSULUI: 1 an

PROFESOR: Floroiu Daniela

CLASA: ab5-a

Nott de prezentare
Cn ctutarea propriei identitbtSi, “nviStmOntu
de tip occidental mai ales | a modul decl ar at
maj oritatea | or sunt sortite a r tnmlnseesdcoar
suSinerea financiart necesart, fie pentru ct
care ar trebui st | e susSint ki st e promo

"ntre ce ofert kKcoala rom©neasct coRparbaeiyv
occident al e, este | atura aplicativti. Dact el
ce i folosesc noSiunile teoretice care i S

teoretice nu este susSinutt detexempVi dabaade
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zZi . Un alt aspect important insuficient abor
acel a al interdisciplinaritt$Sii. ViaS$Sa ne a
rezolvare presupune cor el ar Hoadiscipline,0akuncopilSel or

format " n kcoala unde fiecare disciplink est
de cele “"nrudite, va face cu greu faSt solu$
La nivel ul gi mnazi al exi sttt o acutt ehiulpst de
TIC iar | a nivelul Ministerului nu existt o ¢
TI C, ni ci mbLcar la nivel ul progr amei Kcol ar
decidt asupra conSinutul ui progr senpenttu de C
programe axate pe utilizarea aplicaSiilor ti
noSiunilor de programare. FtLrt a diseca cauz
puSin evidente, ak remarca doar i anPiaiclt aurl  “ar
formare, care ajung de <cele mai mul te or.i S
mul timedia fart o wutlitate imediatt dincolo
socializare.

Cn acest ti mp, la nivel ul Starriel odoncsu antt &dip
educaSie se fac eforturi susSinute pentru i
de | a vOrste fragede (8 ani “n sus) prin dez
K i inovatoare, adaptate ceavarsta.intade§ demersise “~n Se |l
“"nscrie Ki alternativa educaSionalt propust
Stri din Europa Ki USA.

Cn prezent, met odol ogia educati vt baseatt pe
fol osekte cu sucdeissti hufPestrc@b@nd® din “ntre
primare | a universitaSi. Datoritt costului r
uni versittSilor ca suport de | aborator. Cn

educaSional e Spexcii aluK, eisnme Ui mpl ementatt m ¢
opSionabhel acra activitate suport pentru tabe

parcursul vacanSel or .

AvOnd “"n vedere cele de mai SuUs SsusHn nece
op H onal " n-Hc adreez ved letvel ic ssthpet en™He de constr u.
acest opH onal av©nd drept scop determinarea
pl ace cel ma i mudd. BIdtieceto jpc@®udoare a <cop
inteligentto.
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Compet ercible: gen

l.lntegrarea cunoHtin™Hel or de matemati ct THi
construiri.i robo™i | or

2. Construire robo'Hi

3. Programare r obo Hi

CompetenSe specifice Ki exemple de activitt$
l.1dentificarea de no$i unmspecificdreboticimene, r el a$Si i
- redare prin exemple a istoriei apari Siei
- enumerare a particularittSilor distinctiyv
- indicare a domeniilor de wutilizare a robo

- descriere a evolu$Siei roboSilor.
2. Construirea model el or de roboSi Ki a mediil

- identificarea unitbt™il or func™i onal e al e

precizarea destinaSiei unittSilor func$Sio

identificarea elementelor fizice componente ale unui robot

- precizarearoluluif i ectrui el ement fizic ale robotu

- utilizarea mediilor de dezvoltare a progr
3. Programarea algoritmilor de conducere a rol

- Programarea grafickt a algoritmilor |liniar

- Programareagraf i ct a al goritmilor cu ramifickri
robosSi
4. Real i zarea demersurilor de cercetare pentr.t
- model e de r obo Hi pentru diverse concursur

- Exemple de programe pentru line follower, sumo

Con™Hi nut ur i
1. I ni Siere “"n robotict
1.1. Istoria roboticii
1.2. Tipuri de roboSi
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1.3. Legile roboticii

2. Cum este construit un robot

2.1. Schema func$Sionalt a robotul ui

2.2. Structura fizickt a robotul ui

2.3. Structuri de rezistenSt

2.4. Unitate de comanda

2.5. Senzori

3. Conducem roboSii

3. 1. Mediile de lucru ale roboSilor

3.2. Sisteme de comenzi ale roboS$Silor

3. 3. Met ode de control al roboSil or

Val or i K i atitudini

Cn procesul studierii disciplidetvecbhtaeeuRmM
val or i K i atitudini

1. Exprimarea unui mod de g ndire creativt
lucru.

2. Conktientizarea impactului social, econom
3. Manifestarea unor atitudinif avor abi l e faSt de «ktiinSt «ki d
4. Manifestarea disponibilittSii de evaluare
a rezultatelor “nviStrii

Sugestii metodologice

Pornind de | a caracterul pl uruilduiiscde | Rolot ik
recomandt utilizarea ¢t manvi famge a nmetrocels
participative. Prin urmare, procesul de predare- nvit Sar e a di sci plinei
se va baza mai mult pe ef ec tractarpractic. fbrenaréau cr L r i
K i dezvoltarea competenSel or preconi zate se
asambl ar e, el aborare de algorit mi K i de pr o

indicatt formbk de el ementi zar erua unnore cahsitpfte

individualizarea explicitt a sarcinilor puse
Ti mpul alocat expuneri.i de no™H unilor teoret
no™Hi unil e teoretice vor fi "mr edbatte xkie ’‘drev tsdd
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a unor probl eme practice concrete, ce apar

pro
fac
ach
Cn

sar

gramare a modelelor de roboSi. Anume " n
Ilita integrarea de <cttre el eawveilecau cunock
i zi Sionat " n procesul de studiere a matem
activitktSile practice accentul se va pun

cinilor de lucru. Reali zarea puoimect elnar

numa i dezvoltarea abilitktSilor individual e,

pro

’

g n

w ®© O =
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3
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—~ = (n —
o

co
co
mi
St
de
Mo d
K i
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si s

set

EV3.

baz
Zi s
cap

reyv

puse elevilor de cttre cadrul didactic Vv
deasct <creativ, st analizezecrgittiwadSipen
ol varea problemelor din |umea realt. Munc
cLrui proiect de robotict, propuse de ctt
e acceptabil st comitt erore ,| anagt sailreesa du
usSi i ma i bune. Robotica va fi prezentatt

Kirea i ntui tivt K i temeinict a ma i mu |

c

rmatickt, kKtiinSe ale naturi.i

vititSi-levdfaepemamadat e pentru disciplina
tificarea Ki analiza probl emel or. Cadru

s

| emel e n ansamblu, st stabileasct prior

O O

uni d e rsodeshive,i maicaprbape nde realitate, creindu-se elevilor

texte cunoscute de ei . El evi i vor fi “nv
cepere Ki de model are a unui robot, este
l unea acestzaite, comdfiiSe idrealdiin eventual ul
fie identificate problemele ce pot aptrea
robot, ¢t Ki “n construirea model ul ui “n
el area. Aceste activipe®pirs aezvVvolarareea mg
abilita™ | or motori.i fine, a aten'i ei, |
voltarea abilitt™H | or de construire, al go
temel or cibernetbsesere8&8e necamanhdiefde 1 ec
urilor dedicate de modele de roboSi, “~n s
Proiectarea. El evi i vor fi orientasSi S
ate pe concept d akie ibdenie dg€ nidmptlee meCmn- pr oc e
e, accentul se va pune pe dezvoltarea une
acittSilor de autoevaluare a soluSiilor p

i zuire k$i rdee d npruonpertikti  or sol uSii, formul.
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Jocurile didactice Ki competi Siile cu- model
nvtSare vor fi folosite nu doar pentru crecx!

nNsukirea c¢ & praiinirpiflumrdtde bazt ale ciberne

“n prim plan formarea capacittSilor de i deni
“"ntre misiunile realizate de cttre roboSi, C
de comandbho&ui . Elevii vor fi orientaSi st f;
Ki colective de participare |l a jocurile dida
st propunt Ki st i mplementeze mbsur.i de ~ mbu

programelor elaborate de ei.

Cn activittSile de “nviSare, bazate pe jocur
cadrul didactic va lua “"n considerare faptul
pot deveni acaparatoar e. Cn astifieéntdae astietnusS
elevilor, indrumindu-i st se concentreze pe identificare
tehnict ki algoritmict ale succeselor kKi/ sau
de ei.

Cn cazul el evilor din clvdasSalre mrei maorre ,b aazat, i \

pe asambl area de model e el ement ar e de robc
conducerea manual t, automatt sau manumati ct
cadrul didactic.

Se recomandt ca activi ttecielevedindclaselé ginmaziglar e de s

st se bazeze, “n principal, pe asambl area Ki
interacSioneazt cu mediile simulate de luecr
acestei categorii de elevi, vor complementate cu compe t i Si i ale model el o

propuse de cadrul didactic.

Evaluare

In procesul de evaluare se va avea in vedere asigurarea caracterului formativ al

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

observiematistcese a activitbtSilor desfbtkurate
realizate individual sau “n echipt.
Eval uar ea trebui e st Vi zeze ma i al es i nt e

capacitatea de aprroebzloelnvia cou saijulwtaoSiuel cal cul at
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Procesul de evaluare constt “n generar ea |

performanS$Sa unui elev kKi “"n evaluarea acesto
El evul K i eval uatorul au o rtspundere comu
probelo r "nst responsabilitatea de a esti ma c¢

apar Sine evaluatorul ui
Ca metode/instrumente de evaluare se pot folosi:
1 studii de caz;
1 proiecte;
1T schi Se/l desene;

T fike de evaluare (at @t pkeintpreun tprruo bper otbeeo rpel

Bibliografie
1. Joi Sa El ena, coord. ; 11 &r ¢/faed s or uMogwine a | t
constructivistt a instruirii. Editura Univer

2.J oi S a Akilevennpaofesor constructivist. EdituraDidacti ct ki Pedagogi ct

372 pag.
3. Philippe Jonnaert, Moussadak Ettayebi, Rosette Defise. Cur r i cul um si comp
Un cadru opera™Hional. AsociaHia de AQtiinHe C

4. Mark Rollins. Beginning LEGO Mindstorms EV3. Apress, 253 pag.

5. Mario Ferrari, Gulio Ferrary, Ralph Hempel. Building Robots with LEGO Mindstorms.

Syngress Publishing Inc., 2002. 615 pag.

6. Daniele Benedettelli. The LEGO Mindstorms EV3 Laboratory. Printed in USA, 2014.

409 pag.
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interacHi unea cu mediul sistemului. Mecanism
H "ndeplineasct obiectivul Cu succes, evalu
Acest mecanism reglmriafzitctmomiodc ted iel éHicpla tr e

Cel e mai i mportante ¢ o0 mpeozorg careepermitl neobilitateeb o "Hi | o |
acestora “n mediu ‘'Hi o di ri jbauriee cnGta pnhariatp rsetc
st acH oneze autonom, fapt pentru care se

tel eghi da’Hi . Ro b o ™Hi i s ulnat ts oo @taéli a ~dubomiurlet ea c

autonom mobil, robot umanoid, robot industrial, robot de servici, r obot jucktri e,

explorator,r 0o b ot ,pohoHmilitag robot casnic.

RoboSi i I ndustriald] au de obicei o mobiliteé
desf tkoart activitatea strictt, onp & i aneit wmic -
programate.

RoboSii casni ci ai zilelor noastre tund gazc
nus.a ajuns “nct I|-8i rbdotutoanbtetseaba, dar s
prea mult.

Rob o ™Hi i expl orator.i sunt r ob o Hi care oper ea:
t el eghi da’Hi sau par 'Hi al aut onomi Hi au ptLtr
"ngustele puSuri prin care credeau oameni.i f
ctl ttori “"n lumea celestt, pOnt "n adOncuril
mi si uni “"n gheSurile mar Siene, "n ctutarea f
st Ile gbseasct pe Planeta Roki e.

Dar cei ma i i mpresimonianiS;] ceintcaowmdboHui f oamma
asemeni nout, vorbesc, salutt ki "~ ncearct st

Un robot umanoid e o maHinktrie care aratt ca
ca: vorbitul, mersul, dansatul, gesticulatul. Unii chiar sunt cr e a "Hi st Iimite a

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

ajutt operatorul uman. Aceasta " nseamnt ckt:
compl eteazt capacittit™i | e Hi "poscunheHudedbkus
aeriene, de exemplu, sau ridicarea sarcinilo
O separare “ntre staH ile de l ucru aut omat
col aboreazprenaptui ma efi ci ent i z amamuwh gseul deli a r
accidente |l a care sunt SupuHi oameni i ziln
stnkttatea | or . -robopoatd aduca o sede de avantaje in ceea ce

priveHte automatizarea tradi H onalt sau munc
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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

Aplica™i i tmamoibzoi'H Towr | ar gi domeni i ale vie't

umant, recupdmoareatpsislabovarea “"n situa'Hii d
i nterac™i unet abvaatn,saddandurc | a dezvoltarea wuno
comunicainttAHAmani ert prin care se sprijinkt modal it
oamenilor.

Perspectivele evol u'Hi ei robo™i | or umanoi zi

i mportant “n viaHa oamenil or Hi de a deveni
viadas st | batt | a fotbal, st fie sociabil
dar Hi st danseze, toate “"n scopul de a f a
omZobot.

AkKtept viemea ¢cOnd vom anweajeutfofkia c@tme a

aspr at oare ki frigidere. éar t-irepwrié st mL goO
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Proiectul wunittSii de “nviSare N

Prof.ing. Mihail-Cr i st i an Mukat

bcoal a Gi mnazialt Al on Ciortnescudo Mor oen

Lucr aRremi eAct ul umvi$EHié Aplopcaldint BTEMvVi z
asupr a curriculumul ui Kcol ar | a di s@ai plina
CompetenSele se pot forma prin proiectare o
conSinuturilor pe unittSi de "~ nviSare.

Se propuneun model de proiect pentru unitate:

deoarece programa «Kcolart cuprinde progr ama

familiariza <cu medi ul de pr o-spur@enca pemite est e
programarea mai multor tipuride ro b o $i virtual i, l 1 mbaj ul est
Scratch «i programele pot fi transferate pe

Avantajele enumerate face ca predarea bazel o

Unitatea de " nviSare este oxsbite¢tuwuhbidiad
punct de vedere temati c, care se desftkoar |
formarea la elevi a unui comportament specific, generat prin integrarea unor
competenSe specifice Ki se finalizeazbt prin

El ement el e esieencStitarliei adrei tpr®i i de "~ nviSar .
1. ConSinuturi: detalieri de conS$Sinut neces
respectiv “n cuplarea |l or | a baza proprie de
2. CompetenSe specifice: coduraima e€ocmparénSe
3. Activitt$Si de “"nviSare: activitbtSile pe ¢
atingerea obiectivelor propuse.

4. Resurse: cuprinde resursele temporale, materiale, forme de organizare a clasei,
mi jloace de " nviSEmoOnt .

5.Evaluare: met ode, instrumente Ki modal i tt$Si de
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CompetenSele specifice, “n cadrul uni t £Si
progr amei kcolare pentru di sci pal,i naap rlonbfactrtmapt
OMEN nr. 3393/28.02.2017 sunt:

1.4. Utilizarea unui mediu de programare pentru implementarea algoritmilor

2. 1. Anali zarea enunSul ui unei probl-uanme sir
algoritm
3.3. Implementarea algoritmilor intr-u n mediu de programare " n

creative a unor probleme avand caracter aplicativ.

Unitatea de “nviSare debuteazt cu preze

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

roboSilor virtualii, aptrut ofbBbremal kinCépnpadadtt
Germania, “n colaborare cu Fraunhoffer | AIS

Tot | a “"nceputul wunittSii de "~ nviSare sur
pentru a putea identifica cu succes facilitt

Urmbtorul r emrsezi ht t utilizarea medi ul ui
i mpl ementarea unor algoritmi. Pentru a putea
aplicarea unor etape, ca de exemplu: proiect

testare, depanare.
Limbajul utilizat de mediul de programare Open Roberta Lab este limbajul

NEPO (New Easy Programming Online). Bl ocur i
funcSionalitt$Si roboSilor virtuald]
Medi ul de programare permite efectuarera unor
expresii, calcule, valori, programarea de ro
de senzori.i roboSilor virtuald: (de exempl u
infraroku, rotaSie, giroscopic, butoane, tim
Spre sf Or kdiet uUlnvunSatrte§i iel evi i vor proiect
roboSilor virtwuali, prin utilizarea Ki i nter
el abora coduri sur st pena lungul uhe pnii, astexctareaa r o b o
obiectelor, apli c a Si i STEM care st dezvolte spiritul
Uni tatea de “"nviSare AAplicaSii STEMoO va
teoretict, “"n care se vor prezenta noSiunile
elabora coduri pentruimp | ement area al goritmilor, “n conf
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Cn continuare, este prezentat un model de
di sciplina Informatact Ki T.1.C., clasa a VI
Unitatea dekcoakbadHt@Ombazi alt Al on Ciorktnescu
Avizat,
Disciplina:l nf or mati ct ki T. 1. C.
Numbtr de orelstptitmOnkt:
Profesor: Mu Ha t  MCridtiani |
Clasa: a Vll-a
An 'Hc2020021
Proiectul uni tt™Mi i de “nvi'Har e
Unitatea dPepliincvabSHair eSTEM
Numkbtr or e6omd ocat e:
Con™Hi nut|Compet Acti vitt]| Resurse Evaluare
e specifice
Mediul de 1.4 Testi ni Si al Timpul total | Evaluare
programare Open Discutarea testului | alocat: 1i ni Stest
Roberta Lab - i ni Sial: 5 nqort. I ni Si a
Prezentare Prezentarea platformei|L o c a $i | Evaluare
Open Roberta Lab, | laboratorul curent
precum K i de for mat
mediului de programare: [i nf or m|Fi k &k t
20 min. Activitate: |Vr eau
Evaluare: 10 min. frontalktiu,
indivi| " nviSa
Material Aplica
didactic: pract.i
Tutorial: AContr
https://www. | robotului
youtube.co | pentru
m/watch?v= [ur mtr i
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https://www.youtube.com/watch?v=vIBpCAx7_d0
https://www.youtube.com/watch?v=vIBpCAx7_d0
https://www.youtube.com/watch?v=vIBpCAx7_d0

vIBpCAx7 d
0
Platforma:

https://lab.o

unui traseu
simpl u
Observare

sistem

en- 'H notare.
roberta.org/

Fi HL

lucru.

Calculator

cu acces la

Internet,

video

proiector.

Limbajul Nepo 1.4 Prezentarea limbajului | Timpul total | Evaluare
de programare din | alocat: 2lcurent
cadrul platformei: 20 | ore. for mat
min. Loca$Si |Utilizarea
Categorii de blocuri. | laboratorul unui joc
Descrierea blocurilor | de didactic
Nepo: 20 min. i nf or m|pentru
Jocul didactic: 10 min. Activitate: | exersarea

f ront a]| principalelor
Aplica$Sie i ndi vi|oper a$
(descrierea  1n limbaj | Material control ale
natural, reprezentarea | didactic: robotului
al gori t mul ui| Tutorial: virtual.
| ogi ct K i https://www. |Ap | i c a
transcrierea Tn limbajul | youtube.co |pr act i
Nepo, folosind mediul | m/watch?v= |ARe al i
Open Roberta Lab, | Vc6pAak ta | unui
testarea prlA program
depanar ea, Material care va face
cazul): 50 min. scris: robotu
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https://www. |r ot eas
competente [c er c
digitale.ro/di | cand se
verse/roboti (apast
ca/Robotica |[ES CoO .
2%20Limbaj | Observare
Ul%20NEP |si st em
O.pdf 'H notare.
Platforma:
https://lab.o
en-
roberta.org/
Fi HL
lucru.
Calculator
cu acces la
Internet,
video
proiector.
Utilizarea mediului de 1.4 Proiectarea codurilor | Timpul total | Evaluare
programare Open 2.1 pentru controlul robotului | alocat: 3jcurent
Roberta pentru 3.3 virtual: ur mkr i r € ore. for mat
implementarea traseu complLocaSi |Aplica
algoritmilor cu senzorul tactil, | laboratorul practice:
ultrasonic, culoare. de AReal i
Implementarea unor | i nf or mj|unor
al gori t mi c €Activitate: programe
probleme practice: 50 ([f r ont a |care va face
min. grupe. robotu
Material ur mkr e
Evaluare: proiect didactic: trasee
(proiectare, Platforma: complexe,
implementare, testare, | https://lab.o |s t
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prezentare) - 50 min. + | pen- ocol ea
50min. roberta.org/ | obstacole,
Fi He folosind
lucru. di ver K
Calculator senzorio .
cu acces la | Observare
Internet, sistem
video 'H notare.
proiector. Evaluare
sumat i
Proiect
Proiectarea didactict este o activitate c
o importan$St deosebitt, deoarece o proiecta
fiecktruil irsgazaul ttant pr ograma Kcol art pentru cl
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 Herl o, Anca Egertu, Tiberiu Dughi,
teoretico-aplic at i ve pentru formarea ini Sialt a cadr

Napoca, 2014
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Col egi ul NaSional "lenktchi St Victrescu"

Cal ea Domneasct 235 A Telefon/Fax 004.0245.

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

TOr g o vDGnbeo v Roghania

Erasmus+ 2019-1-RO01-KA102-062407

0 R O B O WEr&jatire practica europeana in domeniul ROBOticii si al paginilor WEB

in vederea insertiei pe piata muncii o

Programarea roboSilor wvirtual: “n pat
Prof. Rafira Anca Mihaela
Col egi ul NaSional "lenktchi St Viciktrescu",
Activitate integratt “n curricul
Pl an de | ecSie

Data: 18.05.2021

Profesor/ RAFIRA ANCA MIHAELA

Diriginte:

Unitateade |Co |l egi ul NaSional "lenktchi St VL

“nviHL

Clasa: aVlll-aA

Disciplina: |[I nf or mati ct Hi Tehnologia I nfor

Unitatea de | Robotul didactic

" nv i Ha

Titlul|Programarea roboSilor virtual:
Forma de Lec™H e integratt

realizare

Ti pul Recapitul ati vi
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Resurse 50 minute
temporale
Resurse 30 elevi
umane
Resurse Laboratorul de informatict, wvid
materiale
Suport Al nf ormatict Hia,TIL@QWMIi ndl"Has &€ i a c\a
didactic Oana Rusu, Claudia-Elena Mitrache, Editura Litera, 2020
https://manuale.edu.ro/manuale/Clasa%20a%20VIII-
a/Informatica%20si%20TIC/Uy5DLIBHUIVOIEVESVRP/
Programa Hcolart pentru discipl
V-ai aVlll-a, BucureHti, 2017
Co mp e t|2. Rezolvarea unor probleme elementare prin metode intuitive de
egenerale |[prelucrare a i nforma’™ ei
3. El aborarea creativeadk m:mspec
cul tural e 'Hi personal e, respect
de autor
Compet|2. 1. |l denti ficarea Hirurilor de
e specifice vederea construirii algoritmilor
3.3. Implementarea algoritmilor intr-un mediu de programare in scopul
rezol viridi creative a unor pro
La sf st tr an s-gnlimbhjde programare algoritmi interdisciplinari
acti vi|st ~ n Hdilltaeea sprzorilor unui robot virtual
elevivorfi |[st lucreze “n echipt, pe platfo
capabili transdisciplinare
Met odel-exerci Si ul
strategii -explica$Sia
didactice -munca “n echipt
-observa$Sia
-di scu$i a
Descrierea | 1. Moment organizatoric (3 minute)
activi|-se face prezenSa;
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-se pregttexkte material ul di dac

calcul;

-se anunSt titlul Ki obiectivel g
2. Captarea atenSiei (2 minute)
El evii sunt ruga$Si st se nningrepeder
cOte 2 elevi pentru r ezol Rragramaread
roboSilor virtuald:i “n parcurger
Profesorul solicitkt rtspuns din
-Ce "nSel egeSi prin robot virtuad

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

virtual?

-Cu ce tipuri de senzori |l ucra$Si
Profesorul retspunde:

Robotul didactic din mediul Vir

p o "Hi simula acti wviitnk "Wii asHau dfee nzc

nHel ege informatica inteligent/|
Programarea robotului didactic se poate realiza cu blocuri grafice, intr-
un mediu on-line de programare precum Open Roberta - sistemul
EVS.

In programarea robo™or virtuali folosim senzorul ultrasonic utilizat
pentru detectarea

obstacolelor, senzorul de culoare, senzorul de presiune, microfonul,
senzorul i nfraroHu, senzorul gi
Ast L zi vom programa ~“mpreunt un

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

3. Reactualizarea cunoktinSel or

Profesorul pune “ntrebbtri din p
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-Ce este o variabilt «Ki de c©Ot e

Variabila este oarzentHidep anetmo rs g
parcur sul execu'Hi ei programul ui
aceasta trebuie mai “nt ©i decl
gl obal t.

-Ce este 0o structurt repetitivti?
O structurt repetitidvet uverx encuunitbr

de repettri sau c©t timp o cond
El evii ritspund |l a “"ntrebtri
4 . Desftkurarea |l ecSiei (30 min

Pentru “"nvit™Harea activit se va

Se solicitt el evilor st SCTri
https://lab.open-roberta.org/ Hi st al eagt si ste
1.

Alege-i sistemul!

Ai nevoie de ajutor?

Al viea sa te inseril, dar nu stil
exact cum? Iti vom arata
primii pasi intr-un tutorial
interactiv

In ghidul nostiu detaliat de

[ Okay, nu mai aiala aceasts fereastia sietine alegeiea mea,

Figura 1. Alegerea sistemului din Open Roberta

Platforma Open Roberta Lab este un mediu de programare online ce
ne va ajuta st programbim un rob
Setul EV3 include urmkttorii sen
V Tacti-det ermint contactul cu
V Ultrasonic - mksoart distan™™Ha f a

apropiere
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V Culoare -det er mi nt cul oarea H
culorii
V Giroscopic-det er mi nt rota™Hi a ro

VIinfradetHar mi nt semnal el e t

< C (¢ @& labopen-roberta.org
B == Q@ 2 8 ©
PROGRAM NEPOprog  CONFIGURAREA ROBOTULUI

Actiune EV3

Figura 2. Configurarea robotului
Vom folosi fereastra de simulare din Figura 3 pentru a programa
robo™Hel ul cu ajutorul Limbajul ui

trasee Hi a desena forme geomet
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@

14>

SIM p

«

<« (1)

eval Q) ©
Figura 3 Fereastra de simulare

Ac™Hi onarea robotului se va fadgd
tragerea blocului selectatinzonade pr ogr amar e. D
dorim ca robot ul st realizeze o
Cu un unghi de 20 , VvV 0 rintoarceldreapta

viteza % 3Cu g©wadviODeza robotul
vatrasao | i nie c©t mai dreapta Ki n

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

st reprezinte.
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2 intoarce [ LCI viteza %

O - o

PROGRAM NEPOprog CONFIGURAREA ROBOTULUI EV3basis

(1]
88
[

8 actionare motor viteza % C

distantacm (

Functii actionare motor [TETIRM viteza % C

Control

Elemente de logica
g intoarce [FI=Tsclb viteza % C

grad C

intoarce [[TEETeldl viteza % C

8 conduce [ETIEIM viteza % stanga C

Matematica

Culori

viteza % dreapta C

al

< =

II o III

| | I ﬂ
g

distanta cm (

conduce [ETTEM viteza % stanga C
viteza % dreapta C

T i BT

grad

Figura 4 Blocuri de AcHi

Control con™Hi ne bl

robotul s t -ancafdmiofal.e z e

ocur i de

ntr

de
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B = Q@ 2 8§ ©

PROGRAM NEPOprog CONFIGURAREA ROBOTULUI

o + daca
:
.
altfel
Elemente de logica
=]

repets de ori
fa

Figura 5. Blocuri de control ale robotului
Se va executa spre exemplificare un program.

Creanpi un program pentru wuproTrob

traiectorie ce va desena un ptt

Se creazt un cont personal pe pl
se aflt o zont "~ n car e -ulobocaigantcug
a putea programa. Cn partea dre

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

,

H va executa programul scris n
Programul con™Hine o structurt r
ur mktorii paHi

-depl asarea robotul ui ~ n,xuwvteze30 p e

-intoarcere spre dreapta la 90 grade, cu viteza 30

Cn final, robotul se va depl asa
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D *evat @)’ @

Dact includem ~ n inparce gobotuhspredreapballao
45 grade, cu viteza de 30 acestavaputear epr ezent a p#

zona Vizibilt de desen Ki nu se

8 @&&@@ |

D Porneste simularea. B

Dupt ce elevii au " nSeles cum
pentru a reprezenta grafic figur
numer e, ast f aéunproga® pentsln rabot BE\E, ce se
va deplasa pe o traiectorie ce
de valori. Pentru unii elevi robotul va porni reprezentarea graficului

spre dreapta, i ar pentru cei |l aoh.S§
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El evi i vor prezenta progr amel
st©nga/dreapta | or ce au reuxki:t
“"ntrebbtri de I Etmurire cu privir

trebui st ritspundt.

5. Operationalizareac uno Ht i n"Hel or (asi gur a
minute)
-se evidenSiazt aplicaSiile real

-se semnaleazt eventual el e greke

-se evidenSiazt ki se noteazt el
cerinHelor din tfi;Ha de Il ucru re
6. Asigurarea retenSiei (1 min

-Se propune ca temk pentru acast
St se "mbunttitSeasct aplicaSiil

observaSiile primite “"n cadrul
Forme de | Apreciereacorectitudi ni i rezol virii aplica
evaluarea |[Not area prezentdbridi lucrktrilor
acti vi
Impactul Conktientizarea i mportan™ei com
asupra PerfecSionarea competenSelor di
elevilor Val ori ficar ekvig.ot enSi al ul ui
Concluzii El evi i urmbresc cu atenSie exp
noSiunile despre programarea ro
El evi i l ucreazt individual | a
care se creeazt un prrabgtpeonnaiecterie cee
va desena o spiral&t.
El evi i K folosesc competenSe
realiza individual fi Hel e de | uc
unii faSt de ceilal $Si
Cn cadrul proiectulkwmi urmkbtrim st realiz

A PerfecSionarea competenSelor digitale
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A ConHtientizarea elevilor cu privire |l a im
A Dezvoltarea abilitt™H lor lingvistice ale
A Dezvoltarea coopertrii interculturale

A Dezvoltarea creativittSii

A Dezvoltarea spirituluidee c hi pt

A Cmbunttt™Hirea cunoHtin™Helor cu privire | a
Al mplicarea “n elaborarea Ki i mplementarea
A Transpunerea intr-un limbaj de programare a unor algoritmi interdisciplinari

A CnHel egerea wutilitturli senzorilor unui ro
Fotografii din timpul activitk$Sii

72



73



e aviUTLETS

@ Eva Q e oo (%)

PROGRAM Rafira_spirala_dreapta_suma CONFIGURAREA ROBOTULUI EV3basis

p ||

»
b Lo LGS GOl arata datele senzorulut

o g
t
©

T

T e retnadsac % | G

8

jabia este foloska inatea dectarar (2T - (XVETTHA - 7
Variabia cste (Gosia naintoa declararh (A - (LUIERD - O

b =)

D

M 0) Q

81 B LG
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Anexa l

Fi HL de |l ucru nr. 1

Timp de lucru: 20 minute

1. Conweictmeip htps:/fab.opemaroberta.org cu contul vostru.

2. Al egedHi daothiod UEV3 Ki Scena matemati ct.

3. ProgramagSi robot ul EV3 astfel ~ncoOt:

-st plece din pozi Sia ini $Sialt;

-st parcurgt, pe ro©nd, distanS$Sele din kKirul |

-st roteasct robotul cu 90 , spdesttaea&ptdind]
dat;

-st se afikeze |l a final, timp de 3 secunde,
din Kirul dat.

4 . Sal va'Hi progr amul “n contul vostru cu nut

exemplu Zamfir_spirala.xml).

5. Exporgtra’miul p rHlipe Qlassrobrma.j a Si

6. De asemenea, creaH un document Google “n
dupt care ve'Hi adbtuga capturi de ecran cu
Roberta Lab.

7. Denumi Hi documentul cu nume vostru.
8Modifica™H settrile implicite ale documentu
1,5cm, jos 1,5 cm, stAnga 2,5 cm, dreapta 2 cm

9. CnctrcaHi “~n Classroom d®&ogramamed rabotuliii na l I

didactic virtual.
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Fi Htlucduenr. 2

Timp de lucru: 20 minute

1.
2.
3.

Co nwetc t meS i p Intgps:/flab.opemaoberta.org cu contul vostru.

Al e ge Hi robotul didactic EV3 Ki Scena mat
Programag$Si robot ul EV3 astfel ~ncot:

-stpl ece din pozi Sia iniSialc&t;

-s t

-s t
dat;

-s t
di
4 .

parcurgt, pe r©nd, distanSele din xirul d

roteasct robotul cu 90 spre sto®nga, du
se afikeze | a final ,catriemp edpe eXisnddcurpde,duws
Kirul dat.

Sal va'Hi progr amul “n contul vostru cu nurt

exemplu Zamfir_spirala.xml).

5. Export a’Hi p r -bpg Classnaomn. 'Hi partajasSi

6. De asemenea, cr egal’d “unn cdaorceu nsetn td eGocor i e Si ¥
dupt care ve'Hi adbtuga capturi de ecran cu

Roberta Lab.

7. Denumi Hih documentul cu nume vostru.

8. ModificaHi setbtrile implicite mdrgnisdsocumen
1,5cm, jos 1,5 cm, stanga 2,5 cm, dreapta 2 cm

9. CnctrcaHi “~n Classroom d®&ogravared rabotuliii na l I

didactic virtual.


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

Anexa 2

Rezol varea f i mreli de |l ucru

in coloand
in linie

g Asteapta ms

Rezol varea fimre2i de |l ucru

& conduce MM viteza % stanga
viteza % dreapta

distanta cm

2 intoarce [EELNCIAN viteza %

grad

arata text & S creaza texi cu & SENNEE R 99
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Robotica

Prof. State Gabriel

Col egi ul Napional Alentchipt Victrescubd

Durata:lan «kcol ar

Nr. de ore: 34

Tipul cursului:op Si onal ca nout disciplint

PROPUN TOR: Prof. State Gabriel

UNI TATEA kCOICARIegi ul Na™Hi onal Alentchi Ht V&ic
Titlul cur s:uRoloticaop Si onal

Se poate aplica la clasele 7-12

Numbtr de oreée: pe stptitmOnt
Nott de prezentare
Cur sul " Hi propune familiarizarea copiilor =

avansate aflate | a dispozi H a ormiagahbit, cum ar

Arduino 'H Raspberry; aceste domenii sunt extrem de populare in randul

pasi omadH |ltoehnol ogi e de acast; exi sttt forumu
temkt sau problemk " ntO©lnitt; cursul benefi ci
| aborator de robotict. De asemenea, cursul

de resurse tehnologice pust | a dispozi Hie de un simplu
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Competen™e general e:
1. Reali zarea corectt a conexiunilor dintre
circuitelor real i zat e Hi analiza func™ ontri

Competen™e specifice:

1. 1. |l denti ficarea corectt a modul el or Hi <co
terminal el or vizate " n vederea conectdbtrii; 1
vederea i mplementtrii unei scheme; 2.1. Al eg
conectarea acesteia; 2. XateloR especpv ésigararéai “nregi ¢
condi H il or de func™H onare, "n func™Hi e de <ca
de func™Hi onare a sistemului; 3.1. Realizarea

dezvoltare respective; 3.2. Depanarea problemelor de tip software
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Con™Hi nuturii

Domeni il e

c

ConHi nutur i

Nr.

ore

Lumea roboticii (2h)

Ro b o "Hi i ndustriali. Rob 1

Componentele unui robot

componentelor

Bazele circuitelor

electronice (5h)

Componentele unui circuit electric. Semne

conven'Hi onal e.

Senzori. Aparate de mts

Reali zarea practict a wu

Caracteristici tehnice ale elementelor de circuit

Control ul mot oar el or Hi

Lumea micro:bit (5h)

Prezentarea modulului micro:bit

Programarea modulului micro:bit

Aplica™ i micro:bit

Lumea Arduino (7h)

ArduinoUnoi prezent are gener

Ardui no | DE Hi medi i de

Comenzi Hi f unc ™i i Ar du

Aplica™i i Arduino

Lumea Raspberry (7h)

Prezentarea pl Ltcii Rasp

Programarea Raspberry Pi

Apl i ca’Hi i Raspberry

Proiecte complexe (6h)

Etapele realizkbtrii unu.i

Implementarea unui proiect in cadrul echipei

Pregtti coma@rsunui

Derularea concursului

Concur sur.i

Cansat, AstroPi , ExoRo,

Y I B VY e N N B S B I N B ey B B e O e N A e

Sugestii metodologice

De Hi cur sul

se doreHte a f unul

“n mar e

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

ctuta infor ma’Hii pe anumite teme.

di spunt | a

“"nceput ul acestuli curs
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bazt micro:bit, senzor-uri ssasecdlkecukatsoane,

pl aci breadboard H.cl. Este i neédhpeadéemaxima act i v
3 copii, astfel “"nc©t fiecare st ai bt posibi
i mportant ca elevilor st |l e fie prezentate t
modal itt™™ |l e de |l ucru. E v ddrmeaorbesae r picadHilea catvreiai
“n cadr ul grupei, a nivel ul ui de col abol
derulate;conver gp@ Hi & e me | egat e de condi H i1l e

f u n c "Hi poomneatul,grin transmiterea unor caracteristici generale ale montajului, in

timp ce el evii vor fi nevoi "Hi st se organi
mont aj ufHai i diengdi fice 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. VI ad Ctt tl

Col egiul Napi

i na Estera

onal Ol enktchipt

Victrescuo,

PROI ECT UNI TATE D RLGORNMI HRRE V-a)

Unitate Cldd @lgamti: Na™Hi onal ol enktchi ™ML Vickresc
Disciplina:l nf or mati ct Hi TI C Avizat director
Numktr de orelstptitmOnt:
Profesor:VI ad Ctttlina Estera
Clasa: a V-a
An 'Hc20202021
Proiectul uni t &£ Hi i de " nvi™Har e
ALGORITMI

Semestrul II
Unitatea dAGORITME Har e :
Numtr ore7 al ocat e:
Con™HComp |Acti vi t {Resurse (metode, materiale, | Evaluare
uturi et e resurse de timp, elemente de

e management al clasei, mediul

speci educa™i onal , ni

fice pregttireeta) el e\
No "Hi| 21 Joc didacticl | Timp alocat: 50 minute Evaluare
ea de APr epar |Jocddacticl - 7 min curent
algorit pe baza unei | Joc didacticl - 3 min f or mat
m re'Het e Defini ™Hi a al gor iprin:
(def senzaHi (Explicarea paHi|Conver
ie, cacao c|10min eur i st
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exemp Film 0Ce est e?(
lu) Joc didactic2 | Manual 5 min
ACum Exemplificare 1 algoritmul de
sptl £tm |calcul a ari ei U
mOi ni ?0
Locatie: laboratorul de
Definirea informatict, do
no™Hi uni [ nternet «Ki Vvidge
algoritm
Forma de organizare: pe grupe
Prezentarea
unor algoritmi | Material didactic: Pr e z e |
" nt ©lnn iv] Manual pentru clasa a V-a
coti di a]|lInformatica si TIC, clasa aV-a,
baza Hi Daniel Popa, Editura Intuitex, pag
s ecvVven H82-85
o p e r- a Tilin | https://manuale.edu.ro/manuale/
0Ce e s t| Clasa%20a%?20V-
al gor i t |alnformatica%20si%20TIC/Intuit
ext/
Prezentarea
paHilor
algoritm
Propri | 2.1 Joc de rol | Timp alocat: 50 minute Evaluare
et £’k A Mar "Hi a | Joc de rol-15 min curent
ale grtbito|Di scutarea solu’for mat
algorit Descrierea n o prin:
milor Discutarea generalitate, finititudine, claritate |Conv e r
(gener sol u'™Hi e|15min euri st
alitate Di scutar ea Lucru n
a, Descrierea algoritmilor 10 min echipe
finititud no "Hi uni | Exemplificare 5 min
inea, generalitate,
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claritat finititudine, Locatie: laboratorul de
ea) claritate informati ct, do
I nternet «Ki Vvi deg
Discutarea Forma de organizare : pe grupe
propr i e|Material didactic: Pr ez e
algoritmilor 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 | 2.2 Joc de rol | Timp alocat: 50 minute Evaluare
carea AVI ad 'H Jocderol-5min curent
datelor au fiecarecate |[Fi | m oCare sunt|for mat
(date un pahar | lucreaza algoritmii ? 0Manual 5 | prin:
de personalizat min Conver
intare, cu numele lor|Di scutarea solueuri st
interm scris pe el | Descrierea datelor de intare,
ediare, Mama lcali eHi re 15 min
de servit pe Vlad | Identificarea datelor de intrare,
i e Hi Cu suc de|intermediare, dg
portocale iar | Locatie: laboratorul de
pe Elena culi nformati ct, do
suc de mere|l nternet «Ki Vvi de
dar Forma de organizare:
preferi |l ndividual t 'Hi f
erau exact | Material didactic: Pr e z e 1
invers.  Cum | Manual pentru clasa a V-a
procedt
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astfel ncat
fi
pri meas

d |

ecar e

sucul

Identificarea
datelor de
intrare,

intermediare,

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/

de i e Hi
Consta | 2.2 Joc de rol | Timp alocat: 50 minute Evaluarea
nt e ACum m{ Joc de rol -5 min sumati
variabil un  personaj | Clasificarea datelor (date | prin:
e di n p o z|variabile, date constante) 5 min Test  final
pozi H a|Fil m oDat e C ( (scris)
variabile? 0 Manual 5
Clasificarea Descrierea datelor de intrare, | Apl i c a
datelor(date I ntermedi are, depract.i
variabile, date |[Ex pl i car ea n o "Hi ( https:/scrat
constante) variabil t 5 min |chmitedulp
| l ustrarea gr af ilrojects/4922
Descrierea pot fi atribuite unei variabile | 71908
datelor de|( nume, val oar e,
intrare, Joc de rol T 5 min
intermediare, |[Test O0CIlI asi fi car
de i eHijll ucreaza algori-t
min
Explicarea Locatie: laboratorul de
noH uni |informatict, do
constanjlnternet Ki videg
vari abi
Forma de organizare:
Il ndi vi dual £ Hi f
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llustrarea

grafict
t £"H
pot fi atribuite

ent i
unei variabile
(nume,
valoare, tip,
adrest)

Joc de rol 1
Cum se
produce uleiul
de

soarelui? Care

floarea

sunt datele de
intrare

Hi de i

Material didactic:
Prezenttri,
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,
rel a
nali,
logici,
evalua
rea
expres

iilor)

2.2

Formularea in
limbaj natural a
pr
st

oper a’Hi

unor

car e

aritmetice,
rel aS$Sio
logice sau
negarea
acestor
propozi
scopul
identif
rolului

acestora n

| Descrierea operatorilor(aritmetici,

Timp alocat: 100 minute
Definirea expresiilor 5 min
Clasificarea expresiilor (aritmetice
Hi
| dent i

mi n
d i

| ogi ce) 5
fi

a operatorilor 20 min

car ea
Explicarea no Hi

ari tmetici, rel g

Rezolvarea de probleme 10 min

Exemplificarea expresiilor 10 min
l ogi ci , rel a™™i on
Exemplificare prin evaluarea unor

expresii logice 10 min

Evaluare
curent
for mat
prin:
Conver
eur i st
Autoevaluar
e
Aplica
practice:
https://scrat
ch.mit.edu/p
rojects/1710
62614
https://scrat
ch.mit.edu/p
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prelucrtr

algoritmice

Def i

clasificarea

nir |

expresiilor

Identificarea
datelor
(oper an|

operatorilor

Descrierea
no Hi uni
operatori
aritmetici,
rel a™Hi o

logici
Exemplificarea
prin evaluarea

unor expresii

Rezolvarea de

| Locatie: laboratorul de
informatict, do
l nternet K i vi ddg
Forma de organizare,
l ndi vi dual £ ‘'Hi f
Material didactic:

Fi He de |l ucr u,

Prezent tri,
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

probleme
Evalua | 2.1, Cn "He | e g | Timp total alocat: 50 minute. Evaluare
re 2.2 unor algoritmi | T e st de evaluarfsumat:i
sumati “nt ©l ni | minute. Tema de
vV £ cot i di a|Discutarea testului: 10 minute. lucru n
bazaHi cl ast:
decizii (2.1) LocaHSal a de cl|-set de
“"ntreb
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Evaluarea
expresiilor
(2.2)

Forma de
I ndi vi 8vahtaHL.
Material didactic:

Fi HL de 1l ucr u,

Manual pentru clasa a V-a

organizare:

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

lucru

de

Compet en’ He

2.1. Descrierea in limbaj natural a unor algoritmi pentru rezolvareau n o r

d

2.

“n

n

2.

vi a™Ha coti

prelucrtri

di

specifice:

ant
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Microbit. Cu m p o "Hi programa un robot

Prof. Alice Georgescu

Col egi ul Napi onal Mi hai Viteazul , Pl oi eb 1

Micro:bitul a fost creat “n 2015 " n Marea
el evii |l a oportunitt Hi de explorare Htiin'Hi
premizele adapttitridi |l a schimbtrile cu care s
gandire critickt Hi abilitt™ de rezolvare a p

Curricul umul abordat per mite el evilor
domeniil or STEM. Prezentarea este structurat
https://microbit.org/ 'Hi este o adaptare a cursul ui CSI nt
K i Marea Britanie. Astfel, pentru unitate de
T o scurtt introducere unde sunt prezentate

o activitate speci fick care poate ajuta-unmodi ntr oc
creativ.

f o activitate ftrt c@mjeccsamactwitate affinencaer o: bi t
demonstreazt conceptul [/ subiectul

f o activitate micro:bit g activitate pe care fiecare elevoreal i zeazt cu aj u
micro: bit-ului.

T un proiect original pe care fiecare el ev
abilitt™ | or Hi conceptelor abordate "~ n a

9 cateva exemple de lucruri suplimentare pe care elevii le pot face pentru

extinderea proiectului

T c©teva "~ ndrumkbri pentru evaluarea proiect
Unitatea de “"nvi™Hare prezentatt pune |l a dis
abordare a unor instrucHi uni fundamental e
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CUM RIEPETFM LUCRURILE BUNE?

Aceastt wunitate introduce conceptul de Ains

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

Obiective
Elevii vor:
T "nHedemri ficaSia instrucSiunilor repetiti
T afl a cum Hi cOnd st utiliza'Hi bl ocuril e r
T aplica cunoHtin"Hel e 'Hi abilitkLt™ |l e de mai
utilizeazt i terareq@rdantitbual@r caq@r prauvltwei i nt
INTRODUCERE
ASptla™i , clttiHi, repeta™ 0 este un idiom c
multe mkrci de Hampon. EI este utilizat pent

sunt luate literal, araveacarezultat o bucl £t nesf ©r Hitt de repet
puHin p©nt c¢c©nd persoana va rEtmOGne fLrt ‘Hamp
ur marea instrucH unilor ftrt gO©ndire critict
Dact dori Si put eSi st "mpiLrtitki SRepceotpti iper
instrucSiunile de wutilizare a kKamponul ui a
metode de crexktere a vOnztrilor.
https://archive.fortune.com/magazines/fortune/fortune archive/1999/10/11/267035/in

dex.htm

ACTI VI TI §1 FIRIF CONECTARE

Urmbri Si "mpreunt cu el evi i fil mul
https://www.youtube.com/watch?v=kkGeOWYOFoA

CncutrajsdSivorbeasct despre paternurile repeti

din jur-lei cambtpa®i desena o spirala perfectt.
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Aplicatie geometrica a Sirului lui Fibonacii

55
34
34 34 , 34
/' 13
i 13 3
8
34 \\ 3
55
Sirul lui Fibonacci: 0, 1, 1, 2, 3, 5, 8, 13, 21, 34, 55, 89, 144, 233,
377, 610, 987, 1597, 2584, 4181, 6765, 10946._.
ACTI VI TI §1 MI CRO: BI T
Mi crosoft MakeCode are trei bl ocurii repet.
AWHI LE® ki blocul AFORO. Vom prezenta cOte u
dintre ele.
Bl ocul AREPEATDO
Cn categoria ALoopso din caseta de instrume
bl ocul AREPEATO! Trag©ndl|l bldeculucAREPBABE®TI Vi |

bloc are un parametru.

Un parametrue st e

caz,

bloc.

O vari a

parametr ul

bi

spune

Pentru exemplificarea ac e st u i

ajutor

u l

ctreia

frecvenSei

apoi

,

Pentru

Ne dorim ca sprite-u |

mi cr o:

sprite-u |

nct dout

bi
st

A G a ngees’I8i
bl

acest

t ul

S €

unui

st

ui ,

depl pareze a@aieac¢ranul ui

ocuri

vom gener a

bl

o

sunet .

Kuin thrlao c
di

proiect,

n

£ ut il

bl ocul

zat

£t ca

ui de

cC repetitiwv

un

Face i cl

Acreat

e

i C

repetar e

intrar e

vom f o

pttrat

K i

| o

o

(

S i

vV a

pe categ:«

spriteodo ' n

categori a

puteSi

"nxeapteam’ n

deci
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blocul move la 4. Sunt5ledurideci de | a O |l a 4. Pentru ca mi.
intr-un pttrat, schi mba Hi Asprite turn righto |
pentru -alm attaHat “"nct niciunui organizator d

Accesa™H meniul AVarfiabumbdtL AspriHi ed Miart a

spritedo “n spaSiul de lucru. Plasa™H Aset sp
spriteo |l a blocul Aset spritedo. CreaSi 0 not
262.

Pentru a amukcondgrel momentuluiincaresprite-ul se mi Hcikt, trage
Aon button A pressed?d din categoria Alnputo
A pressedo, apoi pl as a’ Hi bl ocuril e Asprite
Dincategori a AMusico trageSi blocul Aplay tonebd
schi mbarea tonul ui |l a fiecare mikcare trage
AVariabieso Ki set asSi schi mbarea cu 62 (tret

pentrua sesiza modificarea frecvenSei)

Programul dumneavoastrt ar trebui st arate a

O micro:bit @ Home o Share L e % & Microsoft

© Led set sprite v to create sprite at x: a y: °
il Radio set frecv v to @
c Loops on button A v pressed
X3 Logic
= Variables pcate ¥ move by °
@ Math sprite v turn right v by (°) @
A Advanced play tone frecv v for 1 w beat
f& Functions change frecv v hy@
] a
= Arrays
T Text
“Hl A Nama =
=7 pa

Bl ocul AFORDO
Bl ocul Af oro este wutil cOnd ave'Hi O variabi
modi f i ca’Hi c intr-an intervdl specifice f i x L

Vomexemp | i fica ftcO©nd o lumint | ed st se depl a
|l a dreapta, “n r©ndul de sus. Depl asarea Al
ledurilor de pe traiectorie.

92



Pseudocodul nostru pentru pri mul rond ar put
Rot'tH |l ed x: O, y: O pornit. Pauzt

Dezacti-vla™: |l @d y: O. Pauzt

Rot i "Hi l edul x 1, y: O pornit. Pauzt
Roti-dil Ixed1l, y: 0 oprit Pauzt

Rot i "Hi l edul x 2, y: 0 pornit. Pauzt

Roti ‘#il Ixed2, y: 0 oprit Pauzt

Rot i "Hi |l edul xzt 3, y: 0O pornit. Pau

Roti-®il Ixed3, y: 0 oprit. Pauzt

Roti ‘@il Ixed4, y: O pornit. Pauzt

Rot i -Hix: 4)yeOdprit

Car e este singur a variabil t car e se schim

coordonatei x.

COt de mult se schimbt valatakh2aVazlowmardoaateor
X se schimbt cu 1 de fiecare datt.

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

coordonata x este de la O la 4.

Tr age Hi un bloc Aforo “n spa'Hi ul de Il ucru. C
X, vom crea o nout variabil t, numi tt Xx. Pent
un bloc Aploto , Aunploto din cateaqoirdi@, Apec
care | e vegSi mul tiplica schimb©nd corespunzt

Programul dumneavoastrt ar trebui st arate a

O micro:bit @ Home  «f Share B fpt v © & | 3 Microsoft

232 Basic

® Input for x fm-ata°
@ Music plot x (xw y o
© Led pause (ms) (@LLRZ
"'II Radio unplot x x w ye
C' Loops
pause (ms) (ECEIRZ
G Logic
= Variables
@ Math
A Advanced
f% Functions .
S -~
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Pentru ca Aluminad st continue st se mikte
valoarea coordonatei y.

Pentru a face acest lucruf ol osi nd mai puHi ne | inii de <cod
interiorul altei bucle for, demonstrand conceputul de structuri imbricate.

Vom crea o0 nhoua variabilt y corespunzttoare

val oarea variabilcaires@amodiefpiecti ti & Ttiue o uni

astfel:
O micro:bit @ Home o share I pt v © O & Microsoft

© Led
for y from® to "
Jdl Radio

wl o
set yw to ° for x from @ to °
C' Loops

- . plot x xv y yw
23 Logic

pause (ms) (@CLRZ

= Variables

@ Math unplot x xv y yw
ETE N 100 v
A

Advanced

fo Functions

= Arrays

T Text
EEETEES 0 Do
POnt | a sf©O©r Hi tul rult&trii programului, de ¢cO

interioart? De 25 de or-uripeHitrfui ecaeceeai atftolt
dat t .

Darput em cal cul a Ki al tfel: bucla exterioart
fiecare valoare a coordonatei de | a 0 poOnt
exterioart, bucla interioart ruleazt a&kie 5 or
x de |l a 0 | a 4. Deci de 5 ori bucla exterio
executt fiecare din instrucSiunile cuprinse
Dact existt timp, propuneSi elevilor st expe
avedeacum aceste modificktri afecteazt programul
1T Ce s e “"nt ©mpl Lt dact schi mba Hi pozi "H il e

exterioart st devink interioart Ki i nvers

T Ce se "ntOmplt dact el i mina’Hi bl ocul Aunp

94



BloculAWHI L EO
Bl ocul AWHILEO este util c©nd dori™HMi ca proc
instruc$Siuni pOnt c©nd se " ntOmplt un anumi't

De exempl u, dor i "Hi st sune alarma dactrici neve

alarma, trebuie apktsat butonul A. POnkt | a ap
Tncontinuu!
Pute™M utiliza un bloc Awhiled cu un bloc Ar

@micro:bit @ Home & Share & Blocks I (2] o) = Microsoft

£32 Basic
while not button A w is pressed

® Input o

O Miusic repeatetlles

© Led do play tnnefnr 1/2 @ beat

..lll Radio play tonefor 1/2 ¥ beat

C' Loops

3 Logic

= Vvariables

B Math

S A Advanced
: fo Functions .

- Do
PROIECT
Existt multe moduri diferite ddtva utiliza ce
Pornind de I a cO©teva “"ntrebtri ki exemple of

unui nou proiect.
T Cum poSi fol osi buclele pentru a crea cev
1 Ce obiect ai putea construi?

Exemple de proiecte

Creareauneif el i ci tktri cu un gif animat Hi muzict
Crearea unui joc cu diferite ani ma'Hi i car e
butoane.

Crearea o alarmt care st includt sunet Hi i
Crearea wunei mascote careedamséazttimip ‘clei
melodie. (Hat Man Project

https://www.youtube.com/watch?v=Xvybu T5IL8&feature=youtu.be. Acest proiect
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foloseHte senzorul de Ifuemiinckt tpe nct©&nud ae safei Han
“"ncruntatt c©nd este “ntuneric. Mi cro:bitul

interior)

Temk de reflecSie pentru el evi

El evii st scrie o reBDOBcitHeecdei apepxirmapumz ®

intreb £ r i

T Explica™a™icumotyrmri©Oti n"Ha i dei i ddeindee av oas
brainstorming a$Si avut?
Ce tip de instrucSiune repetitivi a'Hi ut i
Ceteea surprins “n |legtturt cu procesul de

Descr i e Hi un rpouwnecstu I didfei cpirloi’enctpar e a acest

cum l-a "Hi rezol vat .

1 Cefeedbackv-au oferit testerii-aguwavdstapgenttua-ptri n$
"H " mbuntt £ Hi proiectul ?

EVALUARE

VL sugertm st prezenta$Si el gal uaregmergedep©
10 de puncte.

I nstruc$Siuni repetitive
= Cel puHin 3 repetiti vummaodisdmaificatv.e sunt | mp
.5 = Cel pu™Hi n 2 r epe4nnodsemnifisativnt | mpl ement a

2
1
1 Cel pu’'Hi n ianpr e pne tn Hutarntod kermmifigative
0.5 = Nu sunt implementate repetitive.

Variabile (parametri)

2 = Toate numele de variabile sunt wuni ce 'Hi
de™HMHin variabilele

1.5 = Majoritatea numelor de variabile suntuni ce Hi descriu clar wvalo
care | e de™MHi n variabilele.
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1 = PuHine nume de variabile sunt uni ce sau

l e de™Hin variabil el e.

0.5 = Niciuna dintre numele variabile nu descrie clar ce valori de informa "Hi i de i n
variabilele.

Sunet, afi Har e Hi mi Hcar e

2 = Utilizeazt sunet ul ,-un anbd ddeeresta intdgiant mi Hc a
programului.

1.5 = Utilizeazt doar dout-undnodcare este iattgeantie nt el e
programului.

1 = Ut idbar e dirtre elementele necesare intr-un mod care este integrant
programului.

0.5 = Nu se foloseHte niciunul dintre el emen

Program micro:bit

2 = program micro: bit:

* Ut i | i z e az tunmaog paeetestetintegrant progranrului.

*Compi |l eazt Hi rul eazt aHa cum inten'Hi oneazt
* Comentarii semnificative in cod

1.5 = din programul micro: bit | ipseHte 1 di
1 = din programul micro: bit lipsesc 2 dintre elementele necesare.

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

Tema de refl ecSie

2 = tema de reflec™Hi e rtspunde | a toate sol
* |dei de brainstorming

* Constructie

* Programare

* Testare

1.5 = temei T |l i pseHte 1 din elementele nec
1 =temei i lipsesc 2 dintre elementele necesare.

0.5 = temei i lipsesc 3 dintre elementele necesare.
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Robotica-un mod de a ~ nvtiHa

Prof. kandor Nicoleta Lenu'Ha

Col egi ul Napi onal Mi hai Emi nescu, Satu M;

Cnvi Harea prin joc, cu ajutorul robo™i | o
metodt eficientt de asimilare a cunoHti n'Hel
propriile for™He ale elevilor. Act i vsumtt "Hi | e
factorii care determint asf TTymETTN i c b
a noHi unilor de programar e

Utilizarea exemplelor a|]
i deil e K i sarcinil e de ’
deter mi nt el evi i st ddb

competen™He cheie necesar @

pentru vi a'Ht.

RecunoaHt er ea Hi val i dar ea
asimilat e, inclusiv a comp
prin intermediuHlomaeeesd ~ nvi S
materiali zat prin <clahsarea

Mihai Eminescu din Satu Mare pe locul 5 in

topul Hcol il or robocampi oan
Concursul ui Na™Hi onal de
NEXTLAB.TECH.
El evi i din clasele de gimnaziu ai Hcol i n o e
aceastt competi Hhe “"nct de |l a prima edi Hi e.
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Consider necesar Hi oportun un opH onal
el evilor din cl|l astod!l praonfocmaddi et raotirv Hi i
|l e ofert modalitatea de a studia natural,

aceste greHel.
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Cnvit™are cu ajutorul roboHil

Prof. kandor Nicoleta

Col egi ul dMNa& Eminestw ISatu Mare

An Kcol €021 2020

Programt pentru curs opSional
Clasa a Vl-a

lort / stptiEtmOnt

Argument

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

explozivt, este robotica. De | a maHicame auto
sunt folosi H pentru salvarea persoanel or “n
despre viitor nu poate cuprinde toate 1inve
fundamente ale roboticidi este benefintuk pent

succesul lor viitor.

Op™Hi onal ul vine “n "Nt ©Omp i-m abordaae carec e St Ui
integreazt, “n spirit STEM (AtiinHL, Tehnol o
fizick, electronict 'Hi programamée!l omr deapioil It
acestdomeniu, pentrua-i aj uta st ~Ki ‘" nsukeasct cunokti
informatict, dezvol t©nd abilittk$Si necesare
folosind simultri cu roboSi 3'WPi v o Huanii ¢e i &
Tehnol ogi e, |l ngineri e, Mat ematickt dezvolt ©nc
critict, col aborarea si aprecierea pentru t

gOndirea al gor i-2ani’crt .prlanpd dttes@nedar aHd t iach i vv d lao

H poten™i al ul creati v, el evii devin designet
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El evi i pot progr ama, t est a-o warietatanded i f i c a
comportamente ale robo™Hi |l or pentru a “ndepl
realltgsifmmd senzori, motoar e 'Hi uni t £ Hi intel

Op™Hi o6aVvVupare cu aplieptubpoobopitatea ini
tainel e pr aqr amotdr ipir a’'critirc, di stracti v Hi I nt e
Competen™He general e

1. Utilizarea cr éHhetii VHIt Li'Hitier eisnealgoirna n scopul
conexiuni personale cu robotica

2. Rezol varea wunor probl eme care wutilizeazt
senzori, intrktri, ieHiri

3. El aborarea de proiecte care vizeazt actiyv

Competen™e specifice Hi activittb$Si de " nviSa

1. Utilizarea creativittpii, 1 maginapiei ©bi
dezvoltkrii de conexiuni personale cu roboti
1.1. Explorarea unui mediu de simul are Ki
- familiarizarea cu resurse care spri|j

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

explorarea elementelor specifice platformei OPEN ROBERTA LAB (meniurile,
settktril e, simul atorul , tipurile de
comunitatea celor care folosesc platforma

https://www.youtube.com/watch?v=Cc2T86FeHQS8.

explorarea posibilitt™ | or pentru pr
programare NEPO (utilizarea brainstormingului pentru identificarea unei game
diverse de idei de proiecte)

expl orarea pr oi e c precksnlrcreativa(parcurgerea ununteageu
de robotickt cu evitare de obstacol e
https://robol.nextlab.tech/#/dashboard/learning-
assistant/5eabcdc33043376a4eb29bc5,
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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

- programar ea robo™™el ul ui Ev 3 fol osin
https://robol.nextlab.tech/#/dashboard/learning-
assistant/5eabcdc33043376a4eb29c07)

- explorarea abilitbt™i | or artistice (

https://robol.nextlab.tech/#/dashboard/learning-
assistant/5f5748e57a4b382e620cce04)

1.2. Exprimarea ideilor i trtirilor pert
viaHa realt

- stabililirea unei culturi a curajul ui

de proiecte “"n echipt, prezentarea pr

- realizarea unor proiecte in OPEN ROBERTA LAB utilizand limbajul de programare

NEPO (de exemplu: line follower n Open Roberta

https://www.youtube.com/watch?v=9bhseKMy9Gtc, trasee cu Tntoarcere

https://robol.nextlab.tech/#/dashboard/learning-
assistant/5e62111ee2d4497bffe85412, r ez ol vOnd provocktri

- angajareaintr-o experienHt de expl orare prac

deplasarea constantt a robotul ui l a ¢
- prezentarea Ki dezbaterea aplicaSilor
un spaHi u de stocare comun al cl asei
- exprimarea Ki ascultarea ptrerilor c

de evaluare)

2. Rezolvarea unor problemecareuti | i zeazt concepte de be
intrktri, iebiri
2.1. Realizarea unor algoritmi specifici
- prezentarea mediului de programare (f

- definirea comportamentel or r obot uulnete,

lumini)
- exprimarea unei activitt™ compl exe f
exemplu: traiectorii geometrice cu r

https://robol.nextlab.tech/#/dashboard/learning-
assistant/5eb412523043376a4eb2a4d4,
mi Hc Lr i vi rt ua lhtps:Brobolmextlab.tech/#/dagshbobrd/learning-
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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

assistant/5eb412523043376a4eb2adea, comenzi de | a tas
https://robol.nextlab.tech/#/dashboard/learning-
assistant/5eb412523043376a4eb2a500)

22.Reprezentarea "n programe NEPO 'Hi Mi x|l

sau

a altor rela$Sii matemati ce

construirea programelor prin experi me

utilizarea secven'Hel or, buclelor, eve
explorarea diferitelormodur i de programare a robo
exersarea transpuneri. paHi |l or unui ¢
proiectareal/ model area unui algoritm I

experimentarea diferit etlrowr tceognba rneadHin

'H rezultate

2.3. Analizarea codului unor proiecte pentru construirea altor proiecte mai

complexe

anal i zar ea Hi modi f i c httpse/wutebe/f XSlkninb-g u n ¢

identificarea Hi analizarea erorilor
remi xarea unor programe care con’'Hin
(depanare

https://robol.nextlab.tech/#/dashboard/learning-
assistant/5f17ffe57ffb3e5f0070elac)

El aborarea de proiecte care vizeazt

31Mani festarea creativkt prin realizarea

3.2.

reali zarea unui program care deter mi

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

crearea de poveHtil/ proiecte-url mtr e rcae

determine robo™Hel ul st ajungt | a o]
https://youtu.be/50Tdem7DYH4

adaugarea instruc™H unilor explicati v
Pl ani ficarea, i nspriblereaeunar proiect® persionald

proiectarea proiectelor col ab oriadbotvae
"ndeplineHte o anumitt sarcinkt “n fol
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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

- identificarea conSinuturilor activittk
- dezbateripet ema f i xtr i i rolurilor “~n echi
individuale

- formularea unor probleme care st poa

unor discuSi. preliminare Ki anali za

- discu$Sii de abordarer aperpdrd ecured wir d¢e
- verificarea "nSelegerii rezolvirii un
grupului

Con™Hi nut ur i

Open Roberta Lab

Simulatorul Open Roberta Sim

Butoanele de control in Open Roberta Sim
Pornirea unui program pe robot

Brick-ul Robotului EV3

Robotul 2D Roberta EV3

Robotul 3D EV3

Blocurile NEPO

Meniul contextual

© © N o g s~ w P

10. Categorii de blocuri

112.Senzorul de cul oare/l umint
12.Senzorul tactil

13.Senzorul ultrasonic

14Robotica competi Sionalt

Modal ittt $Si de evaluare

- evaluarea prin probe practice;

- observarea sistematickt a comportamentul ui
Hol ar t;

- portofoliul;

- investiga'H a;

- proiectul,

- autoevaluarea.
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Structura alternativikt (deci
Prof. VIDA Felicia Maria
Col egiul Napional Mihai Eminescu Satu
Proiect didactic
DATA
CLASAV-a

[/hat9¢9bu9 iL%!¢ﬂ

1 Rezolvarea unor probleme elementare prin metode intuitive de prelucrare

AL E:

a i nfor ma'H ei
COMPETENHE SPECI FI CE:
T Impl ementarea unui algoritm care
2l _t o r o ok iaadlachfin int@ractiv
[OBIECTIVE necesitt ™™ i ematve) ztrlii
Pana | a final ul orei , el evi i vor fi
O1l: Enumere cel puHin 3 situa™H i c¢c©©nd
alternati vt
1/tbhicLbag 1becowl
T CunoHti n'THe de bazt a mediul ui vi zual
T Utilizarea corectt a operatorilor |rel
T Folosirea corectt a variabilelor
T Utilizarea corectt a instruc™H unilljor
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[ STRATEGII DICATICE ]

1 Metode:conversatba ewmpl stamaH a, exemplif

1 Mijloace: | apt op, proiector, prezentare
Ozobot Blockly, Ozoboti Evo, Google Classroom

1 Forme de organizare: individual, frontal, perechi

i1 Principii didactice:Pr i nci pi ul participtrii 'Hi
progresului gradat al perf or man Hei

! Procedee de instruire: Cnvi Har edhespoiperire, c

consolidare, expNrealdi \jm HoivadHatt i U
 Evaluarea: Eval uarea continut prin obser
practict

' ¢Lt!wL 59 Lb¢Ow!

T | nt er aPcofEsoui nEev
f I nter ac HiRrafesor EI| ev
f I nterac HEleme EI ev

| BIBLIOGRAFIE |

A https://ozobot.com/educate/lessons

Desf tHur area | ec ™Hi ei

[ 1: Moment organizatoric ]

i car ¢

Acti vRealHi zarea prezen™ei ,prpeozrennitrterai ip rPooi weecrt

verificarea bateriei | a Ozobo Hi
Timp: 3 min
Ti p de i ntPeofesoci Hiewy Blevi Profesor

Formbk de orFpatali zar e:

Metde:conver sa'Hi a

1LUT



[HY WSl OGdzk £t A1 FNBI Odzy 2

Ac t i v Complétdirea unui quizz (Anexal) pentru a recapitula c

anterioaredespreSt ructura | i niart bi desenarea cor
Timp: 5 min

Ti p de i ntPeofesoci’Hiew n e :

Metode:Exer ci "Hi ul , Conver sa'H a

For mt de orFgatal individuak

oY /FLILNBF FGSyarsa |

Act i v Préezénthliea unui video cu rezultatul final
Timp: 4 min
Ti p de i n tPeofesoci’Hiewy Blevi Profesor

Formkt de orFopatali zar e:

Metode:Conver sa'H a, Probl emar rpave aAmMon el Ha te
Desf £t HuWPrreorfee:sor ul prezintt elevilor un vide
punct de st arfte Hil emltiomb@ndpwWnt | a un punct
obst acolHie o®@tHd iobstacole albastre a “nt ®l ni

este culoarea pe carea a intalnit-o cel mai des.
El evi i urmbresc cu atenH e videoclipul di s

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

Profesorul “mparte apoi elevilor o fi HL] "~ n
- Ce Htiu st fact din ceea ce au Vvizut Tn v
- Ce vor st Htie st fact

(Anexa 2)

Obs: Coloanaa3-a din tabel rt mbne deocamdat t

108


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

[nY 5ANR 2 NS ny@NﬂNNJ\)\]

Activitatea 1: Introducere

Timp: 2 min

Ti p de i ntPeofesoci Hiewy Blev-:Profesor

Formt de orFgoatali zar e:

Metode:Conver sa'H a

Desf L' HuPrraorfee:sor ul prezintt elevilor necesita
cuzi. Alekgem” mbr tctmintea “"n func™Hi e de vrer

a face ghiozdanul “n func™H e de orarul] zil ei
involuntar, dar programele noastre trebui es:¢
program este cel folosit de Ozobotul din videoclip.

Activitatea2: Anal i za -Vriédeu @AMt hut Hat

Timp: 3 min

Ti p de i n tHEey-rofédoruPrnoesor-Elev

FormbL de orFpatai zar e:

Metode:Conver saH a, Problematizare, Exerci Hi u
Desf t HPrraorfee:tsorul “mpreunt cu elevii analize
prima rubrickt din tabel

COteva rtspunsuri ar putea fi

-Ht i m st desentm un traseu corect

-Ht i m st desentm obstacole corecte

-Htim ct |l a intersec™H i Ozobotul mer ge| al eat
-Ht i mescd artm una sau mai mul te variabill e (1
contorizarea obstacolelor intalnite)

Apoi se analizeazt 'Hi noteazt observaHHi il e
-vrem st Htim cum ~'Hi dt seama peste ce culo
-vrem st Ht i macc'Himnursit diafcekr i te c©nd trece pe
roHu

-vrem st Htim cum compart | a final care numt
Activitatea3: Pr ezent area no'Hiunil or teroretice
Timp: 5 min

For mt de o rEpa RrofesarrPeofesor-Elev

Metode: Co n v e r, Expuiitrea

Desf Lt HWtarlea:z©nd proiectorul 'Hi prezentarea
profesorul prezintt sintaxa generalt a i1instr
asemenea Hi condi Hi il e care trebuine velrific:
videoclip.

Activitatea 4: Reproducerea traseului

Timp: 10 min

For mt de o rEpa RrofesarrErv-Elev

Metode:Conver sa’Hi a

Desf Lt 'HWrl aervd :i sunt gr upaHi “n perechi ut il i
un traseu personalei saamttoare| £t creeg s méHet

- traseu corect

-punct de start Hi de finish (marcat cu verd
-numkr egal de obstacole roHi i Hi albastre
-traseu cictlendeur)( fLrt dead
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Activitatea 5: Scrierea codului
Timp: 10 min

For mt de o rEee RrofesarrEev-Elev

Metode:Conver sa™Hi a, “nvi™Harea prin descoperir
De s f L 'HiErl aerve i l ucreazt “"n continuare “"n per
care st contorizeze corect numtrul de |obst
COHti gbtoar e.

Cn tot acest timp, profesorul se primbt pr
Oposibilt rezolvare este prezentatt "~ n Ane
[pv CAEI NBIF UA O2yaz2ft ARl NBI é@

Ac t i v Testaré&licodului

Timp: 5 min

Ti p de i n tPeofesoci Biewy Ble/-Profesor, Elev-Elev

FormbL de orFgatai zar e:

Metode: Compararea

[CY l A 3dzNI NBEI NBGSYyuASA ]
ActivCeé LdHNn: " nv i Hat

Timp: 3 min

Ti p de i ntPeofesoci Hiewy Blev-Elev

For mb de origligidualz ar e:

Metode:Conver sa’Hi a

Desf L' Hurlaervea:i compl eta arzhb rciecat dcei mm f3i Ha pr i |
orei, rktspunz®©@edam a nvnfxpraetb aarze a
Rbspunsurile primite vor fi not ate pe [tabl
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ANEXA 1

Fibt Recapitul ativi
https://create.kahoot.it/share/recapitulare-ozobot/57f70407-cab7-417d-b86d-
f3d573eb724a

Care dintre urmatoarele este un traseu GRESIT?

O LAY :

Answers

_

Instructiunea de mai jos creste valoarea variabilei Scor cu 1?

« B2 - I e (EEEn 0
Answers

e

Instructiunea liniara pentru a pronunta o anumita culoare este

Answers
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ANEXA 2

ATIU

VREAU St

AMCNVI HA

Dicutii libere

Stiu

™

a0
Vreau sa stiu
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L

ANEXA 3

4

Structura

decizionala

°d
i

semafor?

Decizii!

Cum ma imbrac daca ploua?

Ce fac daca se face rosu la

113
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0zZ0BOT
Blockly
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Ozobot
Blockly

Conditii
de verificat
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Spor la lucru!
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ANEXA 4

> beat forever

. say co!or

‘J say color

C ﬂ set top light color

lam\
say color
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Func "Hi i aplicate de simulare pe

LkcttuH | onel

bcoal a Gi renaBartoa, ludeava

ROBOGUIDE este disponibil cu maimultesoft-ur i speci fice aplica'Hii
este debavurar e, mani pul ar e, pul veri zare VvopseE€
funcSie de planificare a mi Hckbkridi a fost <co
prin eliminarea riscului de eroar e Hi reduce

ChamferingPRO
Un navigator pas cu pas Vit permite st gener .
debavurare. Pentru a genera trasee de debavu
din datele 3D CAD.

HandlingPRO
Si mul a’Hi Hi t est a’Hi procaseler dédi maeiapublkarfrk
fezabilitate pentru aplica'ii robotice fiLrt

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

PaintPRO

SoluHi e de programare grafickt offline care
dezvoltarea procesului de vopsire. Aceasta c
devia™Hi a pi stndruilnea dpeu lvvoeprsiiztk,r i i, suprapune

viteza de vopspeat Hu dechaméHarea pistol ul ui

OLPCPRO
Software de dezvoltare a programbrii robotul
programbr i KAREL 'Hi Teach Pendant.
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PalletPRO

Poate fi fol osi
Pall et PRO puwrnt cdantarpmwlierdersecalr-ccaaree ¢

t pentru a c¢crea, corecta 'Hi t

create " n

ul PalletTool.
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WeldPRO

Si mul a’Hi procesul dreelesticint-o t | tmboB8Dct AcHi onat
de Controlerul de robot virtual FANUC, WeldPRO este dotat cu cele mai exacte unelte

de " nvi™Hare a programul ui Hi i nf or ma™Hi i proi\

orice pachet de simulare.

iRPickPRO
Cel mairecentplugi n FANUC pentru ROBOGUI DE permite u
aplica™i ile | &lwiatreztHi mdlatstarce prRPi ck PRO po

un controler realu.ce conHine software
BIBLIOGRAFIE: ARTICOL FANUC AUTOMATION ROMANIA,2015, SUPORT
TEHNIC
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https://www.fanuc.eu/~/media/files/pdf/products/robots/flyer/mfl-03464-weldpro/weldpro%20flyer.pdf?la=ro

Ozobot-o0 provocare pentru el evi 'Hi

Prof. Ana-Mar i a Ar i Hanu

Colegiul dMNa gie@an & @&Rm. \Blcdar ©On

Cu robot ul i nteracti v, programabil, Ozobo
st i ubeasct roboHii cCu o simplt trasare cu n
Hi " nktl Hh me, OzobotaiecsctoenpwarctiHi diombtote d eait el i g

Ozobot este o jucarie interactivit ce dezv
est e, de asemenea, 0 adeviratt uneal tt di
programar e ®BioBlacklybeodtiecto aphkuc @ Hogrpeat e, ra
facil Lk, accesibilt din orice browser web. P
Ozobot va “"ncepe sa |l e urmeze datoritt senzo

Exi sttt dout tipuri de Oz obot supeBdr,TareHi EVO
datoritt propriei inteligente, este un pic n
foarte sociabil. Nu doar c¢ct “mpritHti e const
Hi, " n acelaHi timp, conti niutl ESDt ccolliopreaatsec, t cc
Hi prin Bluetooth Hi poat e fapldamt'Hicl agtr ad eu i
telefoane inteligente Hi tablete. MiHcktrile
sau sunetelor pot fi satlevapent rpu emmiuoru IHit tpuwe rrs

Ozobot este un robot mic prietenos care introduce lumea roboticii, gandirii

| ogi ce 'Hi progrumtmdd coroegdtiilw.r Prnitmr ur mar e,
inteligentt, ci 'Hi un i nstuwuuheaolti edudatiovate
Hi cercurile de informatict.

Ca exemple de bunct practickt “n progr amas

enumerate minitorialele OZO-provocare HiOZO- transportor publicate pe canalul

Youtube Infogim.
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Pl o 0:16/4:34

Ozo-provocare

https://youtu.be/zrfrGx-cppE

Mihai Arisanu

T

https://youtu.be/h4A30 -Zuv8

0Z0-
TRANSPORTOR

Mihai Arisanu

o &= Ol

|l nspirapie bi succes ' n
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https://youtu.be/zrfrGx-cppE
https://youtu.be/h4A30_-Zuv8

