Erasmus+

Amne

EARLY Undervisningssekvens

EV3 - parkering, ultraljud och gripdon
Mal
Att eleverna:

Lar med Lego Mindstorms EV3 kit

lara sig de grundlaggande egenskaperna hos en robot

Lara sig att programmet tva typer av motorer och ultraljudssensorn
fordjupar programmeringen av samspelet mellan sensorer och motorer
resonemang om fragor som hallbarhet, fororening, atervinning och
avfallshantering

Fardigheter som elever utvecklar under scenariot

Den finlandska laroplanen

Programmering utgor en del av undervisningen i matematik och sléjd och utgor
samtidigt en del av helheten digital kompetens, som ar en av laroplanens sju
kompetenser. Se bifogad bild!
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Malgrupp elever i grundskolans mellersta klasser
Alder fran 11 till 13 &r
Antal elever Max 20

Varaktighet (uppskattad tid / antal lektioner) 4 x1h

Forutsattningar (nodvandigt material och resurser online):

App LEGO MINDSTORM Utbildning EV3
LEGO MINDSTORM EV3-kit

Fritt utrymme pa golvet

Ark av papper, pennor och markorer
Fargat papper och kartong

Tabletter eller pc (en per kit)

En matta (se figur 2)

Riley Rover Monteringsanvisning http: // www. damienkee.com/storage/rileyrover/RileyRover_Bl.pdf

ROBOESL Manual: http://roboesl.eu/wp-content/uploads/2017/08/01_Cur01_final_03.pdf

Introduktion till scenariot:

Teaching Scenario innehaller en serie lektioner som leder eleverna att bygga och programmera en riktig robot med Lego Mindstorm
EV3-kit. Fran och med sin tidigare erfarenhet och kunskap om @mnet kommer eleverna att lara sig réatt definition av "robot" och
"robotik"; Samtidigt kommer de att arbeta med @mnet miljomassig hallbarhet med séarskild hanvisning till problemet med
fororeningar och avfallshantering. Gradvis kommer eleverna att lara sig att bygga en maskin som kan rora sig och hur man
anvander och programmerar sensorer och motorer for att kunna utfora en serie uppgifter som uppmarksammar vikten av
atervinning och korrekt avfallshantering.


http://www.damienkee.com/storage/rileyrover/RileyRover_BI.pdf
http://roboesl.eu/wp-content/uploads/2017/08/O1_Cur01_final_03.pdf

Risker och majliga tillampningar:

- Scenariot kan anvandas som utgangspunkt for en bredare aktivitet i dmnet som ska utvecklas i klassrummet.
- For scenariot kan larare anvanda en annan instéllning av mattan har som foreslagits

Innan programmet borjar (forberedande arbete for larare):

- Ladda surfplattor och datorer
- Uppdela eleverna i grupper (3/4 elever per grupp)
- Utrymme

Huvuddel av scenariot (antal lektioner ar 4):

Lektion ett

Introduktion till vad en robot ar och vilka grundlaggande egenskaper som
andra maskiner.

gor den annorlunda an

En robot ar en programmerbar maskin utrustad med sensorer och
motorer.

Introduktion till &mnet miljomassig hallbarhet med sarskild hanvisning till problemet med
fororeningar och avfallshantering och med en djupgdende undersokning av vikten av atervinning.

Konstruktion av Riley Rover genom instruktioner och programmering av motorn och forslag

Utmaning 1: "Hur far vi roboten att kora langs ett mattband utan att ha tagit det?"

Instruktioner for montering av Riley Rover
http://www.damienkee.com/storage/rileyrover/RileyRover_BI.pdf

Studenterna star fritt att tinka och experimentera.



Lektion tva

Det forsta steget ar att [6sa utmaningen fran den forsta lektionen om hur man far roboten att kéra en meter utan forsék, om inte
alla grupper har kommit till Idsningen. Be de grupper som lyckades |6sa utmaningen att forklara for de andra grupperna.

Losning:
Alternativ 1: mat avstandet som uppnatts med en axelvridning och dela en meter med det avstandet,

alternativ 2: mét hjulomkretsen med formel 2nir (pa dack dar kan du hitta radie storleken, men du kan ocksa bjuda in barn till mat
radien med linjalen) och dela en meter med det avstandet.

Resurs att hanvisa till: http://roboesl.eu/wp-content/uploads/2017/08/01_Cur01_final_03.pdf

Denna fas foljs av anpassningen av roboten av varje grupp. Eleverna uppmanas att férvandla sin robot till en maskin som har
funktionen att bidra till att minska féroreningar, atervinning eller avfallshantering. Eleverna uppmanas att hitta ett namn pa sin
robot innan de fortsatter med foljande uppdrag.

Utmaning 2: Lar dig hur roboten ska géra 90 °
svang och fa den att folja torget (med mattan
som referens).

Utmaning 3: Kalibrera robotens vag for att
vanda tillbaka till parkeringsplatsen (med
mattan)



http://roboesl.eu/wp-content/uploads/2017/08/O1_Cur01_final_03.pdf

- lektion tre

Introduktion av ultraljudssensorn (figur 3), forklaring av dess funktion i jamforelse med djurvérlden (t.ex.
fladdermdss, delfiner, etc. ... ). Programmering av ultraljudssensorn med hjalp av "vanta" -blocket
(programmeringsexempel i figur 4)for avancerad sensorbruk:
http://roboesl.eu/wp-content/uploads/2017/08/01_Cur02_final_03.pdf

- lektion fyra

Montera klamman enligt instruktionshandboken
(http://www.damienkee.com/storage/rileyrover/RileyRover_BI.pdf )

@ LEGO MINDSTORMS Education EV3 Versione per studenti
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http://roboesl.eu/wp-content/uploads/2017/08/O1_Cur02_final_03.pdf
http://www.damienkee.com/storage/rileyrover/RileyRover_BI.pdf

Larandemal

av etiska och miljomassiga fragor relaterade till hallbarhet, avfallshantering och atervinning
Fordjupad studie av maskin- och robotkonceptet
Problemldsning och finmotorik for att forverkliga robot

Programmeringsfardigheter for tva olika typer av motorer och ultraljudssensorn



