ORATERV 1.

A pedagogus neve: Fekete-Sofalvi Timea

Tantargy: Digitalis kultira

Osztaly: 4. osztaly

Az éra témaja: Uj ismeret feldolgozasa: Vonalkovetés szinszenzor segitségével
Az ora cél- és feladatrendszere:

A tanulo képes egyszerii robot viselkedés megfigyelésére és értelmezésére.

Képes sajat mérések és tapasztalatok alapjan programkod Osszeallitasara.

Képes alap szintli programkadd értelmezésére és modositasara

Attitlid: nyitottsag a hibakbol valo tanulasra, kivancsisag.

Készségek/képességek: algoritmikus gondolkodas, egyiittmiikodés, szobeli érvelés.

Ismeretek: szenzor miikodési elve, motorvezérlés, ha-akkor tipust logikai struktura, folyamatos ismétlés (forever)

Az ora didaktikai feladatai:

Gyakorlas: a motorok paraméterei €s a mozgasa kozotti 6sszefiiggés

Uj ismeret feldolgozasa: szinszenzor mitkddése, mérések, vonalkovetési program logikaja

Megfigyelés és kovetkeztetés: vilagos €s sotét pontok fényvisszaverése, a robot mozgasa vonalkovetéskor
Ismeretalkalmazas 0j helyzetben: a vilagos és sotét mérések alkalmazasa a vonalkovetés program beallitasakor
Onértékelés

Felhasznalt tankonyv: dr. Lénard Andras Tamés, Sarbé Gyongyi, Tarné Eder Marianna, Turzo-Sovak Nikolett: Digitalis kultara 4.
Tantargyi kapcsolatok:

Kornyezetismeret (fényvisszaverddés)
Matematika (logika, irdny, sebesség)
Technika és tervezés (€pités, alkotas)
Magyar nyelv (szobeli kifejezés, visszajelzés)

Datum: 2025.05.09.



Nevelési-oktatasi stratégia

Idokeret Az 6ra menete Megjegyzések
Modszerek Tanuléi munkaformak Eszkozok
2’ L. Bevezetés, rahangolodas: Frontalis e interaktiv tabla | A parosok
- Az 6rék témajanak kijelolése, a parok kialakitasa, Osszeallitasaban
valamint az el6z6 6ran tanultak felelevenitése. igyekeztem
Milyen tavolsagra lehet a szinszenzor a foldtol? differencialni, egy
Milyen szineket ismer fel? jobb és gyengébb
Hogyan miikédik a szenzor? kepessegii paros
keriil csapatba. Igy
az SNI-s tanulok
segitve vannak a
tarsaval val6 kozos
feladatmegoldasban.
10° 1I. Jaték a szinfelismero szenzorral: Tevékenykedtetés Frontalis/paros e robot A jegyzokonyvek,
A gyerekek elére megirt programmal kapjak meg a robotot, Megfigyelés e Lego kockak feladatlapok
szamozott

melyet a tanito készit elo. A feladatuk az lesz, hogy
megfigyeljék a robot miikodését kiilonbozo sziniti Lego
kockak segiteségével. A Lego kockdakat egy szinszenzor
A kiilonbozo mitkodést

érzekeli. szinek, kiilonbozo

eredményeznek.

e kész program
¢ jegyzOkonyv
e interaktiv tabla

e boriték

boritékban vannak
elhelyezve.
Hasznalatuk soran

utasitast ad a tanito.




Zold: mindkét motor elére megy

Piros: mindkét motor megall

Kék: mindkét motor hatra megy

Sarga: mindkét motor ellentétes iranyba fordul

A tanulok feladata, hogy a tapasztaltak alapjan kitoltsék a
megfigyelési jegyzokonyvet.

A végén kozosen megbeszéljiik a tapasztalatokat.

1. sz. melléklet: megfigyelési jegyzokonyv

2. sz. melléklet: a robot elére megirt programja

o megfigyelési
jegyzékonyv

10°

III. Fénymérés és mérési jegyzokonyv

készitése kiillonb0z0o mérési pontokon:

A gyerekek elore kijelolt mérési pontokhoz mennek, és a
robot szinérzékelé szenzor segitségével megmérik a fény
visszaverddes értékét. A mérési pontok mindig parban
egymas mellett helyezkednek el (sotét-és vilagos), viszont
kiilonbézé  fényviszonyok kozott. A tanuldk tablazatos

formaban rogzitik a laptopon leolvasott és mert értékeket. A

végen kozosen megbeszéljiik a tapasztalatokat.

3. sz. melléklet: fénymérési jegyzokonyv

Tevékenykedtetés

Paros

Frontalis

e robot

e jegyzOkonyv

e interaktiv tabla
e boriték

e ragasztocsik

A parosokat mindig
figyelmeztetem,
hogy a programozé
és a teszteld
feladatkoroket
valtsak egymast

kozt.
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IV. Vonalkoveté robot megfigyelése:

A tanitoi robot megfigyelése, egy adott vonalpdlyan. A
gverekeknek meg kell figyelniiik a robot mozgasat,
képességeit és szoban megfogalmazni a tapasztalatokat.
Figyeljék meg, hogy a robot tud-e egyenes mozgdst végezni.
(Valasz: Nem mert folyamatosan kanyarodik, a szinérzékelo
szenzor miatt- ,, kacsazo” mozgast végez).

Valos probléema felvetése: Ha van egy onvezeté autod,
hogyan tudnad ezt a képességet felhasznalni a mitkodéséhez?

Mit valtoztatnal?

4. sz. melléklet: vonalkovetd robot programja

Megfigyelés

Frontalis

e robot

e vonalpalya

15°

V. Vonalkiveté program megirasa:

A tanuldk az interaktiv tablan elore kivetitett félkész
programot latnak. A feladatuk elészor a megfelelo
kodblokkok behuzasa a programozasi feliiletre, majd onallo
osszerakdasa. A  kodblokkok egyes részeinek révid
megbeszélése, valamint a szenzor visszaverodés értékének
meghatarozasa a korabban mért értékek alapjan. A cél, hogy

......

a tanito rovid utasitasokkal segiti a helyes megolddst.

Tevékenykedtetés

Paros-frontalis

e [ ego robot

e vonalpalya

e jegyzOkonyv

e interaktiv tdbla

e laptop




59

VI. Idokitolto feladat, ha sziikséges:

A gyerekek kapnak egy feladatlapot, melyen a robot képe
szerepel a kerekekhez tarsitott sebességadatokkal. Feladatuk,
hogy valaszoljanak a kérdésre: Hogyan mozog a robot?

5. sz. melléklet: idokitolti feladatlap

Tevékenykedtetés

Paros

e Feladatlap

3’

VII. Ertékelés:
Onértékelés: Mindenki mondja el egy mondatban, hogy mit

tanult, miben fejlodott. Tanitoi értékelés szoban.

Frontalis

Egyéni




1.

sz. melléklet: megfigyelési jegyzokonyv

4

20ld szin érzékelésekor a motorok

Mellékletek

\

Piros szin érzékelésekor a motorok

N

Kék szin érzékelésekor a motorok



2.

3.

sz. melléklet: a robot elére megirt programja:

sz. melléklet: fénymérési jegyzokonyv

WhenlprogEmistans

setmovement moiors tof A+B »

9
Dis BWhenlcologis }

start moving at @ @ % speed

- -

D' = Bwhenlcolonis { }

—

stop moving

A
D's Rwhenlcolomist  * )

y
start moving at @ @ 96 speed

Diw BWhenlcolofis e
start moving at @ @ Y% speed

1. helyszin (ablak mellett)

sotét pont

vilagos pont

Visszaver6dés:

%

%




2. helyszin (székek) sotét pont

vilagos pont

Visszaver6dés: %

%

3. helyszin
sotét pont
(versenypalya padlo)

vilagos pont

Visszaverddés: %

%

4. helyszin
sOtét pont
(padloé a teremben)

vilagos pont

Visszaver6dés: %

%

4. sz. melléklet: vonalkdvetd robot programja

} WNENpLegramISIans:

@ set movement mofors to. A+B -

foeven

@ Dl = freflection’ <= @ Y 2 Sthen

@ siartimoving at @ @ Yaspeed

GlEE

start moving at % speed
&) o0




5. sz. melléklet: 1dokitolto feladatlap

Figyeld meg az irany- és sebességbeallitasokat! Hogyan mozog a robot? ird a kép alatti vonalra!




