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RovID LEIRAS

SzUKSEGES ESZKOZOK

Furko Judit
13 évesek (7. osztaly), gyengénlatd tanuldk (5-6 £6)

Okos és akadalymentes kozlekedés — Tapinthatdé terepasztal és okos
mBot2 robot

1.2.3. Logikai képesség (Osszefiiggések felismerése alapjdn hoz létre uj
tuddst)

1.3.4. Problémamegoldo képesség
11.1.3. OnfejlesztG és énszabdlyozo képesséq (6nirdnyitds, 6nellenGrzés)

111.2. EgyiittmUikédési képesséq (Segitségnyujtds, szabdlykévetés)

Digitalis kultura, Technika és tervezés, Fizika (hangtan, ultrahangos
tavolsagmérés)

A 45 perces tandra célja, hogy a tanuldk megértsék, miként segitheti a
modern robotika az akaddlymentes varosi kozlekedést (felhasznalhatd
szemléletformald programként normal iskolaban) . A foglalkozas soran a
didkok egy el6re elkészitett, lézervagott és 3D nyomtatott elemekbdl
allé, jol tapinthaté terepasztalon dolgoznak. Egy mBot2 robotot
hasznalnak, amely 6ndlléan halad végig a tapinthaté palyan. A CyberPi
beépitett gombijaival inditjdk a folyamatokat, valamint a beépitett
hangszérét és LED-sort hasznaljak a visszajelzésekre, amikor a robot
eléri a 3D nyomtatott akaddlyokat.

ElGismeretek: A tanuldk kordbban mar tapasztalatot szereztek a
kilonb6z6 textdrak tapintds atjan torténd megkilonboztetésében, és
ismerik az mBot2 alapvet® felépitését.

Kedvcsindld széveg: ,Epitsiink hangzé varost! Fedezd fel, hogyan navigal
egy onvezet® mBot2 robot egy kilonleges, tapinthatd palyan, és hogyan
figyelmeztet minket a CyberPi hangokkal az akadalyokra!”

Infrastruktiura / Digitdlis eszk6zék: 2 db el6re 6sszeszerelt mBot2 robot
(mBot2 Shield + CyberPi mikrokontroller, beépitett hangszérdval, szines
kijelz6vel és LED-sorral, ultrahangos tavolsagérzékelSvel), 2 db laptop
vagy tablet (a tanar altal el6re Dbetoltott mBlock kdd
finomhangoldsahoz).
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Kézm(ves / Fizikai eszkozok: 1 db nagyméret(l, |ézervagott rétegelt
varosi terepasztal lemezb8l készilt (mélyitett, jol kitapinthatd
utvonalakkal és savokkal). 3D nyomtatott, jellegzetes formaju és
texturaju épuletek, akadalyok (pl. ricskos feliiletld haz, sima felllet(
torony), amelyek magnessel/ ragasztdval rogzithetOk a palya pontjain.
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ORAVAZLAT

TEVEKENYSEG LE/RASA

1. Bevezetés és érzékszervi rahangolddas (5 perc)
Munkaforma: Frontdlis osztdlymunka, beszélgetés.
Méddszer: Elménypedagdgiai réhangolds, strukturdlt beszélgetés.

A tanuldkat leliltetjik a terepasztal koril. Tanarként bevezetjik a témat:
hogyan tudnak a latassériilt emberek tajékozddni a varosban (pl. beszéld
[dmpak, tapinthaté burkolati sdvok). Korbeadjuk a 3D nyomtatott
éplleteket és akaddlyokat, hogy a gyerekek megvizsgalhatjdk a

formajukat és texturajukat.

Javasolt kérdések a feldolgozashoz: ,Milyen fizikai vagy hangjelzések
segitenek nektek az utcdn a tdjékozéddsban? Mit gondoltok, egy
onvezetO robot hogyan tudja 'érzékelni' a vdarosi akaddlyokat?”

2. A palya felfedezése és az mBot2 bemutatasa (10 perc)
Munkaforma: Kiscsoportos munka (2 db 3 f6s mikrocsoport).
Moddszer: Tapasztalati tanulds, kézvetlen érzékelés.

A didkok a keziikkel végig kovetik a l1ézervagott terepasztal mélyitett
utvonalait és hatdrait. K6zosen elhelyezik a magneses/ ragasztott 3D
éplleteket a kijel6lt pontokra. Bemutatjuk az mBot2 robotot: a tanuldk
megtapintjak a kerekeket, a robotra szerelt CyberPi gombjait, valamint a
robot elején elhelyezkedd ultrahangos tavolsagérzékeldt, hangszorot.

Javasolt tanari utasitas: , Keressétek meg a kezetekkel a pdlya elsé nagy
kanyarjdat! Tapintsdtok meg az mBot2 elején az ultrahangos szenzort, ami
érzékelni fogja az ott l1évé akaddlyt!”
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MEGJEGYZES

Fontos, hogy minden
gyerek kézbe vehesse az
elemeket, miel®tt azok a
palyara kerilnek, igy
mentalis térképet tudnak
alkotni a kornyezetr6l.

Biztositsunk elegendd id6t
a fizikai tér
letapogatasara,
gyengénlatoé tanuldknal ez
a kulcsa a magabiztos
feladatmegoldasnak.
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A képernyBk hasznalatat
3. Onallé robotmozgas és fizikai paraméterezés (15 perc) minimalizaljuk; ha

. szoftveres modositas

Munkaforma: Kiscsoportos egylittm(ikéddés. o ) ,
szlikséges a kdd mélyebb

Moddszer: Problémaszitudcios tanulds, konstrukcionista modszer. szintjén, azt a tanar vegzi

el a didkok visszajelzései

A robotra el6re feltdltottiink egy alapprogramot. A didkok az mBot2-ta | alapjan.

startvonalra helyezik, és a CyberPi inditégombjanak megnyomasaval

hozzak mkodésbe. A robot a mélyitett sdvban halad el6re. Amikor az

ultrahangos szenzor kozeledik egy 3D nyomtatott akadalyhoz (pl. 10-15

cm-en belilre ér), a robot automatikusan leall, és a CyberPi beépitett

hangszéréja figyelmeztetd hangot ad ki.

Mivel a robot teljesen megallt, a tanuldk a keziikkel biztonsagosan

feltérképezhetik és letapogathatjak a megallt robot és a 3D akadaly

kozotti tavolsagot, ellendrizve az érzékel6 pontossagat. A megallitd

gombot a gyerekek biztonsagi vészledllitoként vagy a gyakorlat manudlis

befejezéseként hasznalhatjak.

Javasolt tanari segitség: , Nyomjdtok meg az inditégombot a CyberPi-n!
Figyeljétek a hangot és a robot mozgdsdt: amint a robot elér a
négyszégletes hdz kézelébe, magdtdl ledll és csipog. Ha teljesen megdllt,
nyuljatok oda dvatosan, és tapintsdtok meg, mekkora tavolsdg maradt a
robot és a hdz kézo6tt!”

Er8sitsik meg a
4. mBot2 tesztelés és a ,Varosi kiildetés” (10 perc)
gyerekekben az
. L onellen6rzés fontossagat
Munkaforma: Kiscsoportos bemutatd, mini-verseny. o g
a hall3si és taktilis

Médszer: Projektmddszer, demonstracid. visszacsatolas utjan.

Tevékenység leirasa: A csoportok egymas utdn inditjdk el az mBot2
robotot a CyberPi inditégombjdval. A cél, hogy a robot végighaladjon a
tapinthatd palyan, és az akadalyhoz érve 6nalldan lealljon, mikézben a
CyberPi hangjelzéssel figyelmezteti a kdrnyezetét. A tanuldk a hallhaté
hangjelzések alapjan, jobban [atdk a szemiikkel is nyomonkovetik a robot
mozgdsat és automatikus megdllasat.

Javasolt beszédmod: , Figyeljiik meg kéz6sen a CyberPi hangja alapjdn,
hogy pontosan mikor dll meg az mBot2 az akaddly el6tt! Miutdn
meghallottuk a ledlldst jelz6 hangot, nézziik meg, tapintsuk meg a
megdllds helyét!”
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5. Ertékelés és reflexio (5 perc) Dicsérjiik meg a kreativ
problématérképezést, a
CyberPi gombjainak ligyes
Munkaforma: Frontalis megbeszélés kérben. hasznalatat és az

akadalymentes

Médszer: Onreflexié, formativ értékelés. ) )
szemléletmddot.

Osszegy(ijtjiik a tapasztalatokat. Minden tanulé elmondja, mi volt a
legkdnnyebb és mi a legnehezebb az mBot2 inditasaban, megallitasaban
és a hangok kovetésében. Ertékeljiik, hogyan mikodtek egyitt a
csoportok, és hogyan segitették egymast a hallasi informacidk alapjan .

Javasolt kérdések a feldolgozashoz: ,Hogyan segitettek a CyberPi
hangjai a robot mozgdsdnak kévetésében? Milyen okos funkciot
terveznétek még az mBot2-re egy gyengénldté gyalogos segitésére?”
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MELLEKLETEK:

Terepasztal terve (Iézervagashoz): A terepasztal felliletére kdzepes erésséggel
belegravirozom az utvonalat és a tereptargyak kérvonalat. A 3d nyomtatott épiletek aljaban
olyan mélységire készitem a magnes furatat, hogy a terepasztal felliletére ragasztott
magnes is elférjen benne.

# Terepasztal 1.svg - Inkscape
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3D nyomtatasi sablonok:
1. sz. objektum: kocka alaku épulet, 2X 2mm magnes furattal az aljan ( 3D nyomtatasban a
tetején a maximalis tapadas miatt )
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2. sz. objektum: hengeres torony, aljan furattal a magnesek rogzitéséhez.

M Beérkez6 levelek (737) - f X | [ Vi2 Oraterv - Tanterem X | [ Judit Furks - Oraterv-Go. X | 4 Oraterv Gyengénlats Gyer X §i 3D design Sizzling Curcar X~ + = ful X
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Beallitasok

Halo Illesztése 1,0 mm &

H A lrjon ide a kereséshez 36°C Napos
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CyberPi / mBot2 Alapprogram (mBlock):
e Képernydkep a blokkokrol
M Beérkezé levelek (7 X | [ VI2. Oraterv-Tante X | [ JuditFurké - Orater X | @ (20+) Facebook X | 4 Robotprogramjavi X & mBlockBlock-F ¥ X  + = =} X
¢« > € % idemblockcc * &
oo © Miszerfal () Redmenta - Asztal i} 3D terv - Tinkercad Otletek téblézatba ~...  [i linkek - lin6leum @ Microsoft MakeCod... & mBlock Block-Based...
akeblock | mBlock ®, Példa Programok
Q Blokkok Python
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