Erasmus+

Teema: liikumise funktsioon

Opieesmirgid:

opilane oskab:

maarata EV3 roboti liikkumise funktsiooni;
valida eksperimendiks sobivaid tehnilisi osi;
kirjutada programmi Lego EV 3-le;

panna kokku roboti eksperimendi jaoks;
testida robotit ja programmi;

lugeda graafikuid;

teha koostood digivaldkonnas.

Arendatavad oskused (seotus dppekavaga — )
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Abstraktne motlemine ja praktiline ruumiline matlemine roboti asukoha maaramisel;

valdkonnaga seotud terminoloogia (iihtlane kiirus, kiirendatud lilkkumine, distants, aeg jne) omandamine;
tehnilise varustusega (juhtmoodul, sensor, positsiooni mdddistamine ultraheli sensoriga) tutvumine.
koostdodoskus ja ideede jagamine;

uute asjade loomine, ideede arendamine jargmisele tasemele.

tehtud 166 analllsimine ja vajadusel vigade parandamine.

Opistsenaarium toetab jargmiste éppija digipaddevuse mudelis kirjeldatud osaoskuste omandamist:

Informatsiooni leidmine erinevatest teabeallikatest;

Uute teadmiste loomine olemasoleva digitaalse avatud dppevara pdhjal;

Digivahendite kasutamine dpetaja juhendamisel;

Digivahendi sihiparane kasutamine, et esitada ja lahendada ennast voi teisi huvitav llesanne;

Erinevate lisaseadmete (nt malupulk, hiir, printer, valine kdvaketas) turvaline tihendamine ja ihildamine digivahendite kiilge;
Digivahendite kaitsmine turvameetmeid rakendades (nt viiruse- ja pahavaratérje, jélitusrakendused jne).

Sihtgrupp: 8.-9. klass

Opilaste vanus: 15-16

Opilaste arv: Paarist66 (kuni 12 paari)
Kestus (eeldatav tundide arv): 45-90 min

Vajaminevad vahendid:

Lego EV3 Mindstorm komplekt, ultraheli sensor.
Arvuti.



- 1,5 meetrit roboti liikumiseks.

Stsenaariumi tutvustus (sh alternatiivid ja riskid):

- Selle tunni teemades kasitletakse matemaatikas dpitavaid lineaarvérrandeid ja fllisikas dpitavaid liikumisvorrandeid
|6imituna praktiliste tegevustega.
- Oluline on, et opilased saaksid aru liikumist puudutavatest selgitustest.

Ettevalmistavad tegevused opetajale:

- Enne tunni algust peaks dpilased olema matemaatikas labinud lineaarfunktsioonid ja ruutfunktsioonid.

- Samuti peavad olema selged lihtlase kiiruse ja kiirenduse tdhendused.

- Enne tundi peaks dpilased motisklema keha liikumise lile ja selle (le, milliseid andmeid on vaja keha asukoha maaramiseks
erinevatel ajahetkedel.

- Vaadelda tuleks ka seda, millised graafikud kirjeldavad erinevaid liikkumisi.

Stsenaariumi pohiosa (tundide arv 3-5):

- Arutelu mehaanilise lilkkumise ile.

- Video vaatamine: https://youtu.be/Nbimxk4ZJmQ.

- Erinevate liikumist kirjeldavate graafikute vaatlemine: Ghtlane kiirus - lineaarfunktsioon; kiirendatud liilkumine - parabool.

- Lineaarfunktsiooni ja ruutfunktsiooni erinevuste selgitamine valemite x=ax+b ja y=ax2+bx+c néitel.

- Liikumiste kirjeldamine erinevate graafikute alusel.

- Andmete kogumine liikuva keha asukoha maaramiseks.

- Sellise roboti ehitamine, mis saab samaaegselt liikuda ja koguda andmeid oma asukoha kohta reaalajas. Lego EV3 robot
ultraheli sensoriga.

- Programmi kirjutamine, mis vdimaldab robotil sdita erinevate Uhtlaste kiirustega.



https://youtu.be/NbImxk4ZJmQ

- Programmi kirjutamine, mis véimaldab robotil sdita kiirendatult.

- Lego EV3 roboti ihendamine arvutiga bluetoothi abil.

- Programmi lahtestamine ning roboti s6idutamine erineva kiirusega. Samal ajal tuleb vaadelda alammendist liikumise
graafilist kujutamist ning lilkkumist kirjeldavat vorrandit.

Opitulemused

Opilased on 16iminud oma matemaatika-ja fiiiisika- alaseid teadmisi.

Opilased on tutvunud katse kadigus andmete kogumisega seotud probleemide ja nende lahendamisega. St

Opilase oskavad iihendada Lego EV3 arvutiga.

Opilased on omandanud méned programmi kirjutamisega seotud oskused. Teavad, mis on sisend ja mis on viljund.
Opilased méistavad funktsioonide ja eksperimentide tahtsust.



