Erasmus+

EARLY Undervisningssekvens

Amne: Ekvationer av rorelse

Mal: Eleverna lar sig:

matematiska fardigheter. Kropparnas position ges genom férandring i tid.
att hitta lampliga tekniska delar for experiment

att skapa ett program for Lego EV3

att skapa en robot for ett experiment

att testa en robot och programmering

att lasa diagram

skaffa praktisk erfarenhet genom att arbeta i par.

Kompetenser som eleverna utvecklar under sekvensen:

Den finlandska laroplanen

Programmering ingar i den finlandska laroplanen i &mnena matematik, slojd
och tangerar samtidigt IKT-kompetensen, som ar en av de sju
nyckelkompetenserna. Se bifogad bild!
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Malgrupp: Ak 8-9

Elevernas alder: 15-16

Antal elever: Par (upp till 12 par)

Varaktighet (uppskattad tid / antal lektioner): 45-90 min
Forutsattningar (nodvandigt material och online resurser):

- Lego EV3 Mindstorm-kit, ultraljudssensor.
- Dator for programmering.
- Tillrackligt med utrymme for att kora robotar 1,5 meter.

Introduktion till undervisningsplanen (inkl. Méjliga applikationer, alternativ och risker):

- Denna lektion omfattar matematiska kunskaper om linjefunktion och kunskaper i fysik kring rérelseekvationer, integrerat i en
praktisk 6évning.
- Det ar viktigt att lararen sakerstaller att eleverna forstar instruktionerna for de olika momenten.

Innan programmet borjar (forberedande arbete for larare):

- Fore eleverna borjar ska de kanna till funktionen for en rak linje och bojd linje, som behandlats i matematik.

- Fore eleverna borjar ska de kanna till olika kroppars hastigheter (konstant hastighet och accelererad rorelse).

- Fore eleverna bérjar ska de fundera pa en enkel kroppsrérelse och vilka data som behdvs for att bestdmma kroppens
position i olika tidsmoment?

- Vilka former pa graferna motsvarar olika rorelser?



Huvuddelen av undervisningssekvensen (antal lektioner / 3-5 rekommenderas):

- Oppen diskussion om olika kroppars rérelseméjligheter.

- Sevideon - https://youtu.be/Nbimxk4ZJmQ

- Vilken typ av graf motsvarar olika rorelser? Stabil rorelse - rak graflinje. Accelererad rorelse - bojd graflinje.

- Hur ser funktionen ut ur ett matematiskt perspektiv for att beskriva en rak graflinje och en bojd graflinje?
X=ax+b,y=ax2+bx+c

- Titta pa grafen och beskriv / definiera stadig rorelse och accelererad rérelse.

- Hur samlar jag in data for kropparnas positioner?

- Satt ihop en robot som kan flytta och samla in data om dess position i realtid. Anvand Lego EV3-robot med ultraljudssensor.

- Programmera roboten att kora i olika stadiga hastigheter.

- Programmera roboten att kora med snabbare hastighet.

- Anslut Lego EV3 med datorn via Bluetooth.

- Starta programmet och kor roboten i olika hastigheter och var uppmaéarksam pa grafrepresentationen och hur
rorelseekvationen representeras fran skarmens nedre meny.

Larandemal

- Eleverna tillampar kunskap fran lektioner i matematik och fysik.

- Eleverna far erfarenheter av problem vid insamling av data och I6sningar pa dessa under experimentet.
- Eleverna lar sig hur de ansluter Lego EV3 till datorn.

- Eleverna lar sig programmera (ingangar och utgangar).

- Eleverna forstar syftet med matematik- och fysikekvationer och experiment.


https://youtu.be/NbImxk4ZJmQ

