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Preliminarii

Statutul. Curriculumul in cauzd este un document normativ si obligatoriu pentru realizarea
procesului de predare-invatare al disciplinei optionale de studiu Robotica in Tnvatamintul
primar, gimnazial si liceal.

Obiectul de studiu al Roboticii ca stiinta aplicativa pluridisciplinara este construirea,
programarea si utilizarea robotilor. Ca disciplind scolara, Robotica are drept scop principal
formarea si dezvoltarea creativitatii tehnice si gindirii algoritmice ale elevului si se intemeiaza
pe urmatoarele principii:

imbinarii proceselor de predare-invatare a cunostintelor teoretice cu activitatile
practice in laboratoarele de robotic3;

adaptarii cunostintelor predate la virsta elevilor;

pluridisciplinaritatii;

adecvarii metodelor de predare-invatare la instruirea asistata de calculator;

echilibrarii incdrcaturii informationale si continuitdtii intre nivele si cicluri de
fnvatamint prin esalonarea materialului teoretic si aplicativ in functie de
particularitatile de virsta ale elevului si Tn concordantd cu particularitatile
echipamentelor de robotica si produselor-program destinate conducerii robotilor;

diferentierii si individualizarii predarii-invatarii;

stabilirii unui nivel obligatoriu de pregatire in domeniul Roboticii si formarii
capacitatilor de avansare la finsusirea materiilor necunoscute si 1n aplicarea
tehnologiilor cibernetice moderne.

Functiile curriculumului liceal la Robotica:

act normativ al procesului de predare-invatare-evaluare a Roboticii Tn contextul unei
pedagogii axate pe competente;

reper pentru proiectarea didactica si desfasurarea procesului educational din
perspectiva unei pedagogii axate pe competente;

componenta de baza pentru elaborarea strategiei de evaluare la Robotica;
orientare a procesului educational spre formare de competente la elevi;

componenta fundamentala pentru elaborarea manualelor scolare, manualelor
electronice, ghidurilor metodologice, testelor de evaluare.

Beneficiari:

Curriculumul este destinat cadrelor didactice din institutile de finvatamint general,
specialistilor principali la disciplind, autorilor de manuale si ghiduri metodologice, elevilor.

5/61



Administrarea disciplinei:

Statutul disciplinei Aria curriculara Nivelul, ciclul Numarul de ore pe an
primar 34
Optionala Tehnologii secundar, gimnazial 34
secundar, liceal 34

Curriculumul este conceput Th asa mod, incit elevul poate alege studierea disciplinei scolare
Robotica la un anumit nivel sau ciclu de Tnvatamint fara ca el sa o fi studiat la nivelul sau ciclul
precedent.

Se preconizeaza ca in invatamintul primar disciplina optionala Robotica va fi propusa elevilor
din clasele llI-1V; in Tnvatamintul gimnazial — elevilor din clasele VII-IX; in Tnvatamintul liceal —
elevilor din orice clasa liceala.

De asemenea, pentru studierea disciplinei optionale Robotica, pot fi create si grupe mixte, ce
vor include elevi din diferite nivele si cicluri de Tnvatadmint. Tn astfel de cazuri materiile de
studiu, sarcinile si activitatile de Tnvatare, vor fi stabilite in mod individual pentru fiecare grupa
de virsta, iar integrarea activitatilor de predare-invatare-evaluare se va realiza prin elaborarea
de catre echipele de elevi de diferite virste a unor proiecte comune.

n cazul grupelor mixte, elevilor din clasele primare i se vor propune activitati de dezvoltare a
dexteritatilor si abilitatilor motorii fine, a atentiei, preciziei si imaginatiei spatiale, elevilor din
fnvatamintul gimnazial — suplimentar si activitati de dezvoltarea a creativitatii tehnice si a
gindirii algoritmice, iar celora din Tnvatamintul liceal — activitati de concepere a modelelor de
roboti, de elaborare si de implementare a algoritmilor de conducere cu modelele de roboti.

Indiferent de nivelul si ciclul de Tnvatamint, cadrul didactic va acorda atit o atentie deosebita
metodelor activ-participative de fnvatare: jocurilor didactice cu roboti (clasele primare),
explorarilor de catre roboti a mediilor simulate de lucru (clasele gimnaziale), competitiilor de
roboti (clasele liceale).
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1. Conceptia didactica a disciplinei

1.1. Definirea disciplinei scolare optionale Robotica

Integrarea persoanei in mediile tot mai tehnologizate ale societatii moderne este posibila
numai fn cazul detinerii de catre absolventii Tnvatamintului general atit a cunostintelor
fundamentale din matematica, fizica si informatica, cit si a competentelor de utilizare
pluridisciplinara a acestora.

Ca disciplina aplicativa, Robotica are drept obiect de studiu metodele de proiectare, construire
si conducere a robotilor. in calitate de disciplind scolara, Robotica are drept scop formarea de
competente de utilizare pluridisciplinara a cunostintelor din fizica, matematica si informatica,
de dezvoltare a capacitatilor de elementizare si creatie tehnica. Atingerea acestui scop se
realizeaza prin conceperea si asamblarea modelelor de roboti si elaborarea de algoritmi si
programe de conducere cu ele in medii simulate de lucru.

in ansamblu, disciplina scolard Robotica contribuie la formarea si dezvoltarea generald a
personalitatii, accentul instruirii fiind pus pe dezvoltarea creativitdtii tehnice, a gindirii logice si
a gindirii algoritmice, pe formarea si dezvoltarea competentelor de modelare, algoritmizare si
programare a algoritmilor de conducere cu sistemele cibernetice ce includ componente
mecanice, electromecanice, electronice, optice, informatice.

1.2. Statutul disciplinei in planul de invatamint

Informatica este disciplind optionala in aria curriculara ,Tehnologii”.

1.3. Valoarea formativa a disciplinei
Valoarea formativa a disciplinei consta in:

- dezvoltarea dexteritatilor si abilitatilor motorii fine, a atentiei, preciziei, imaginatiei
spatiale;

- dezvoltarea inventivitatii, creativitatii si gindirii tehnice;

- dezvoltarea abilitatilor de construire, algoritmizare, programare si utilizare eficienta a
sistemelor cibernetice;

- formarea deprinderilor practice de utilizare a produselor-program destinate conducerii
cu robotii;

- elementizarea interactiunilor eficiente intre om si sistemele cibernetice;
- cresterea motivatiei pentru studierea disciplinelor reale;
- orientarea elevilor spre performanta in atingerea scopurilor dorite;

- dezvoltarea capacitatilor de munca in echipa.
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1.4. Principiile specifice predarii-invatarii disciplinei Robotica

Curriculumul propune un model de studiu integrat al disciplinei scolare Robotica, model care
contribuie la formarea la elevi a unei conceptii unitare asupra roboticii ca stiinta si asupra
metodelor de implementare a conceptelor cibernetice pentru dezvoltarea perpetua a societatii
contemporane.

Tn acest context se contureazé urméatoarele principii specifice ale disciplinei scolare Robotica:

Principiul aborddrii integrate a disciplinei — structurarea continuturilor intr-un model integrat,
modular, care are ca scop crearea si dezvoltarea competentelor elevului pentru utilizarea
sistemelor robotice si cultivarea continua a modului de gindire creativa.

Principiul centrdrii activitdtii / demersului didactic pe elev — acceptarea unui model de invatare

.....

dezvoltarea independentei de actiune, originalitatii, creativitatii, capacitatii de lucru in echipa,
combinind acestea cu individualizarea ritmului de invatare.

Principiul  functionalitdtii sociale ale procesului didactic, care presupune dezvoltarea
aptitudinilor si competentelor necesare pentru integrarea elementica a elevilor in societatea
contemporana. Principiul este realizat in baza activitatilor practice de construire si programare
a modelelor de roboti ce realizeaza misiuni in medii simulate de lucru.

Principiul corelatiei interdisciplinare, care presupune abordarea unui demers didactic
interdisciplinar cu toate disciplinele scolare prin utilizarea conceptelor si metodelor cibernetice
pentru rezolvarea de probleme, elaborare de proiecte, construirea de modele, elaborarea si
programarea algoritmilor de conducere cu robotii, utilizarea de resurse educationale digitale.

1.5. Orientari generale de predare-invatare a disciplinei Robotica

Procesul general de predare-invatare a disciplinei Robotica este elaborat in contextul
sistemului de competente pentru invatamintul general.

Competenta scolard este un ansamblu/ un sistem integrat de cunostinte, capacitati, deprinderi
si atitudini dobindite de elevi prin invatare si mobilizate in contexte specifice de realizare,
adaptate virstei elevului si nivelului cognitiv al acestuia, in vederea rezolvarii unor probleme cu
care acesta se poate confrunta in viata reala.

1.6. Competentele generale la Robotica

Competentele generale ce urmeaza a fi formate si dezvoltate Tn cadrul disciplinei scolare
Robotica sunt:

1. Integrarea cunostintelor din matematica, fizica si informatica in scopul conceperii si
construirii robotilor.

2. Construirea modelelor de roboti si a mediilor simulate de lucru.
3. Algoritmizarea proceselor de conducere cu robotii.

4. Programarea algoritmilor de conducere cu robotii.
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5. Respectarea regulilor de securitate, ergonomice si etice in construirea modelelor de
roboti, In conducerea si programarea acestora.
1.7. Valori si atitudini

n procesul studierii disciplinei scolare Robotica vor fi formate si dezvoltate urmatoarele valori
si atitudini:

1. Exprimarea unui mod de gindire creativa in structurarea si rezolvarea sarcinilor de
lucru.

2. Constientizarea impactului social, economic si moral al utilizarii robotilor.
3. Manifestarea unor atitudini favorabile fata de stiinta si de cunoastere.

4. Manifestarea disponibilitatii de evaluare relevanta si obiectiva a propriilor activitati si a
rezultatelor invatarii.
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2. Repartizarea temelor pe niveluri, cicluri si unitati

de timp
Nivelul, Numarul
ciclul Teme orientativ de ore
Primar |1. Initiere in robotica 6
2. Cum este construit un robot 22
3. Conducem robotii 6
Total 34
Secundar, |1. Introducere in robotica 4
gimnazial 2. Construim roboti 20
3. Conducem robotii 4
4. Programam robotii 6
Total 34
Secundar, |1. Introducere in robotica 2
liceal 2. Structura robotilor 4
3. Controlul robotilor 6
4. Elaborarea si programarea algoritmilor de
conducere cu modelele de roboti 22
Total 34

Ordinea temelor poate fi schimbata daca nu este afectata logica stiintifica sau didactica.
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3. Competente, unitati de continut, activitati de
invatare si evaluare

3.1. invatamintul primar
3.1.1. Competente specifice

Tn cadrul invatdmintului primar se urmareste formarea urmatoarelor competente specifice la
Robotica:

1. Construirea de modele elementare de roboti.
2. Crearea sub indrumare a mediilor simulate de lucru ale modelelor de roboti.
3. Conducerea manuala, automata si manumatica a modelelor de roboti.

4. Respectarea regulilor de securitate, ergonomice si etice in construirea modelelor de
roboti si in conducerea acestora.
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3.1.2. Descrierea procesului de invatare

Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

1. INITIERE IN ROBOTICA

- Utilizarea corecta a termenilor specifici roboticii in
exprimare si in formularea intrebarilor.

- ldentificarea particularitatilor distinctive ale
robotilor.

- ldentificarea domeniilor de utilizare a robotilor.

Istoria roboticii:

ce este cibernetica;

ce este un robot;
primul robot;

evolutia robotilor;
robotii in viata noastra.

Exercitii de:

interpretare a termenului cibernetica;

redare prin exemple a istoriei aparitiei si dezvoltarii
robotilor;

enumerare a particularitatilor distinctive ale robotilor;
indicare a domeniilor de utilizare a robotilor;
descriere a evolutiei robotilor.

- ldentificarea situatiilor in care pot fi utilizati
robotii in functie de tipul lor.

Tipuri de roboti

clasificarea robotilor;
la ce folosim robotii;
misiuni ale robotilor;
robotii viitorului.

Exercitii de:

enumerare a misiunilor robotilor;

clasificare a robotilor;

determinare a tipului robotilor propusi de catre profesor;
explicare prin exemple a particularitatilor fiecarui tip de
robot;

descrierea a robotilor viitorului.

- Explicarea legilor roboticii.

- ldentificarea consecintelor nerespectarii legilor
roboticii.

Legile roboticii:

relatia robot — om;

ce comenzi trebuie si ce comenzi nu trebuie
sa execute robotul;

relatia robot — robot;
robotii si umanitatea.

Exercitii de:

memorare a legilor roboticii;

argumentare a necesitatilor de a respecta legile roboticii;
identificare a consecintelor de nerespectare a legilor
roboticii;

descriere a impactului social al implementarii pe scara
larga a robotilor.




Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

2. CUM ESTE CONSTRUIT UN ROBOT

Recunoasterea unitatilor functionale ale robotului.
Precizarea destinatiei unitatilor functionale ale

robotului.

Schema functionala a robotului:
unitatea de comands;

- unitatea de achizitie a informatiei;

unitatea de extragere a informatiei;
- unitatea de actionare;

unitatea de locomotie.

Exercitii de:

- identificare a unitatilor functionale ale robotilor si a
fluxurilor de informatie si de energie intre ele;

- precizare a destinatiei unitatilor de comanda, de achizitie
si de extragere a informatiei, de actionare si de
locomotie.

Recunoasterea componentelor fizice ale robotului.
Precizarea destinatiei componentelor fizice ale

robotului.

Structura fizica a robotului:
- structuri de rezistenta;

- sisteme de locomotie;

- elemente de executie;

- surse de alimentare;

- senzori;

- centre de comanda;

- elemente de conexiune.

Exercitii de:
- identificare a componentelor fizice ale robotilor;
- precizare a destinatiei componentelor fizice ale robotilor;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre unitatile
functionale si componentele fizice ale robotilor.

Precizarea destinatiei structurilor de rezistenta.

Asamblarea si dezasamblarea modelor de
structuri de rezistenta.

Respectarea regulilor de protectie a mediului
ambiant si de munca in siguranta.

Structuri de rezistenta:
- destinatia structurilor de rezistenta;

- piesele din componenta modelelor de
structuri de rezistenta;

- metode de fixare a pieselor din componenta
modelelor de structuri de rezistenta;

- proceduri de asamblare a modelor de
structuri de rezistenta;

- proceduri de dezasamblare a modelor de

Exercitii de:
- memorare a regulilor de protectie a mediului ambiant si
de munca in siguranta;

- argumentare a necesitatii respectarii regulilor de
protectie a mediului ambiant si de munca in sigurant3;

- elementizare ergonomica a locului de muncs;
- explicare a destinatiei structurilor de rezistenta;

- identificare a structurilor de rezistenta ale modelelor de
roboti propuse de cadrul didactic: Exploratorul,
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Competente de baza Teme / Continuturi / Notiuni-cheie Activitati de invatare si evaluare recomandate

structuri de rezistenta; Gardianul, Transportorul, Santinela, Supraveghetorul;

- elementizarea ergonomica a locului de - memorare a denumirilor pieselor din care se asambleaza
munca; modelele de structuri de rezistenta;

- protectia mediului ambiant si munca in - recunoastere a pieselor din componenta modelelor de
siguranta. structuri de rezistenta;

- sortare a pieselor din componenta modelelor de
structuri de rezistenta dupa destinatie;

- sortare a pieselor din componenta modelelor de
structuri de rezistenta dupa dimensiuni;

- sortare a pieselor din componenta modelelor de
structuri de rezistenta dupa configuratia geometrica.

Activitdti de modelare:

- asamblarea si dezasamblarea modelelor de structuri de
rezistenta de tip: cadru, arcada, sezlong, scaun, scrinciob,
carusel, sasiu, carcasa, turn.

Proiecte:

- asamblarea structurilor de rezistenta ale modelelor de
roboti: Atractionul, Automobilul inteligent, Calauza,
Radarul, Punctul de control, Broscuta inteligenta.

- Precizarea destinatiei elementelor de locomotie. |Sisteme de locomotie: Exercitii de:
- Asamblarea si dezasamblarea modelelor - destinatia sistemelor de locomotie; - explicare a destinatiei sistemelor de locomotie;
sistemelor de locomotie a robotilor. - motoare; - calcul a raportului de transmitere;
- transmisiuni; - identificare a sistemelor de locomotie ale modelelor de
- propulsoare; roboti propuse de cadrul didactic: Exploratorul,

- procedurile de asamblare a modelor Gardianul, Transportorul, Santinela, Supraveghetorul;

sistemelor de locomotie a robotilor; - memorare a denumirilor pieselor, dispozitivelor,
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

- procedurilor de dezasamblare a modelor
sistemelor de locomotie a robotilor.

motoarelor din componenta sistemelor de locomotie a
modelelor de robotji;

- recunoastere a pieselor, dispozitivelor, motoarelor din
componenta sistemelor de locomotie a modelelor de
roboti;

- sortare a pieselor, dispozitivelor, motoarelor din
componenta sistemelor de locomotie a modelelor de
roboti dupa destinatie;

- sortare a pieselor, dispozitivelor, motoarelor din
componenta sistemelor de locomotie a modelelor de
roboti dupa caracteristicile functionale;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre
caracteristicile elementelor de locomotie si misiunile
robotilor.

Activitdti de modelare:

- asamblarea si dezasamblarea modelelor de transmisiuni
cu roti dintate, curea, melc;

- asamblarea si dezasamblarea modelelor sistemelor de
locomotie cu roti, senile, picioare, benzi transportatoare,
suporti.

Proiecte:

- asamblarea sistemelor de locomotie ale modelelor de
roboti: Automobilul inteligent, Calauza, Radarul,
Broscuta inteligenta, Transportorul.

- Precizarea destinatiei elementelor de executie.

- Asamblarea si dezasamblarea modelelor
sistemelor de executie a robotilor.

Elemente de executie:
- destinatia elementelor de executie;

Exercitii de:
- explicare a destinatiei sistemelor de executie;
- memorare a denumirilor componentelor de executie a
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

- motoare rotative;

- motoare liniare;

- servomotoare;

- motoare pas cu pas;

- controlul motoarelor;

- electromagneti;

- brate mecanice;

- dispozitive de manevrare;
- dispozitive de apucare;

- dispozitive dedicate;

- controlul elementelor de executie.

modelelor de robot;i;

- identificare a sistemelor de executie ale modelelor de
roboti propuse de cadrul didactic: Tobosarul, Pianistul,
Jucatorul de pinball, Exploratorul, Gardianul,
Transportorul, Santinela, Supraveghetorul;

- recunoastere a pieselor si dispozitivelor din componenta
sistemelor de executie a modelelor de roboti;

- sortare a pieselor si dispozitivelor din componenta
sistemelor de executie a modelelor de roboti dupa
destinatie;

- sortare a pieselor si dispozitivelor din componenta
sistemelor de executie a modelelor de roboti dupa
caracteristicile functionale;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre
caracteristicile elementelor de executie si misiunile
robotilor.

Activitdti de modelare:

- asamblarea si dezasamblarea modelelor elementelor de
executie de tip brate mecanice, dispozitive de
manevrare, dispozitive de apucare, dispozitive dedicate.

Proiecte:

- asamblarea sistemelor de executie ale modelelor de
roboti: Punctul de control, Soricelul inteligent,
Exploratorul, Jucdtorul de popice, Broscuta inteligenta.

- Precizarea destinatiei surselor de alimentare.
- Alimentarea cu energie a modelelor de roboti.
- Respectarea regulilor de protectie a mediului

Surse de alimentare:
- destinatia surselor de alimentare;

Exercitii de:
- memorare a regulilor de protectie a mediului ambiant si
de munca in siguranta, specifice surselor de alimentare;
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

ambiant si de munca in siguranta, specifice
surselor de alimentare.

- energia;

- transformari de energie;

- baterii;

- baterii reincarcabile;

- acumulatoare;

- panouri fotovoltaice;

- retele de putere;

- Tncarcatoare electrice;

- verificarea starii tehnice a surselor de
alimentare;

- proceduri de Tnlocuire a bateriilor si
acumulatoarelor;

- proceduri de incarcare a bateriilor;
refncarcabile si a acumulatoarelor;

- regulile de protectie a mediului ambiant si de
munca n siguranta, specifice surselor de
alimentare.

- argumentare a necesitatii de respectare a regulilor de
protectie a mediului ambiant si de munca in sigurants3,
specifice surselor de alimentare;

- explicare a destinatiei surselor de alimentare;

- identificare a surselor de alimentare ale modelelor de
roboti propuse de cadrul didactic;

- memorare a denumirilor componentelor sistemelor de
alimentare a modelelor de roboti;

- recunoastere a pieselor si dispozitivelor din componenta
sistemelor de alimentare a modelelor de robot;i;

- sortare a pieselor si dispozitivelor din componenta
sistemelor de alimentare a modelelor de roboti dupa
destinatie;

- sortare a pieselor si dispozitivelor din componenta
sistemelor de alimentare a modelelor de roboti dupa
caracteristicile functionale;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre
caracteristicile surselor de alimentare si misiunile
robotilor.

Activitdti de modelare:

- verificarea nivelelor de tensiune ale surselor de
alimentare;

- Tnlocuirea bateriilor;

- Tncarcarea bateriilor reincarcabile si a acumulatoarelor.

- Precizarea destinatiei senzorilor.
- Instalarea si dezinstalarea senzorilor modelelor de

Senzori:
- destinatia senzorilor;

Exercitii de:
- explicare a destinatiei senzorilor;
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

roboti.

- senzori activi si senzori pasivi;
- senzori ultrasonici;

- senzori tactili;

- senzori de sunet;

- senzori de luminozitate;

- senzori de culori;

- senzori de orientare Tn spatiu;
- servomotoare inteligente;

- proceduri de instalare si de dezinstalare a
senzorilor.

- memorare a denumirilor de senzori ale modelelor de
roboti;

- identificare a senzorilor, elementelor si dispozitivelor de
fixare a senzorilor modelelor de roboti;

- sortare a senzorilor modelelor de roboti dupa destinatie;

- sortare a senzorilor modelelor de roboti dupa
caracteristicile functionale;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre
caracteristicile senzorilor si misiunile robotilor.

Activitdti de modelare:

- instalarea si dezinstalarea senzorilor ultrasonici, tactili,
sunet, de luminozitate, de culori, de orientare in spatiu.

Proiecte:

- instalarea si conectarea senzorilor modelelor de roboti:
Punctul de control, Soricelul inteligent, Exploratorul,
Jucatorul de popice, Broscuta inteligenta.

- Tncorporarea unitatilor de comanda in modele de
roboti.

- Conectarea componentelor modelelor de roboti la
unitatile de comanda.

Unitati de comanda:
- destinatia unitatilor de comand3;

schimbul de informatii intre unitatea de
comanda si componentele ale robotilor;

- porturile unitatilor de comands;

- interfetele om-robot ale unitatilor de
comanda;

- proceduri de incorporare a unitatilor de
comanda in modelele de robotji;

- proceduri de conectare a senzorilor,

Exercitii de:

- explicare a destinatiei unitatilor de comand3;

- explicare a destinatiei interfetelor om - robot;

- memorare a denumirilor de porturi ale unitatilor de
comanda ale modelelor de robot;i;

- explicare a destinatiei porturilor de intrare, iesire si
intrare-iesire ale unitatilor de comanda din componenta
modelelor de roboti;

- localizare a porturilor unitatilor de comanda a modelelor
de robotj;
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

elementelor de locomotie si elementelor de
executie ale modelelor de roboti la unitatile
de comanda.

- precizare a denumirilor elementelor de control si de
afisaj ale unitatilor de comanda ale modelelor de robotji;

- explicare a destinatiei elementelor de control si de afisaj
ale unitatilor de comanda ale modelelor de roboti.

Activitati de modelare:

- Tncorporarea unitatilor de comanda in modelele de
roboti;

- conectarea si deconectarea senzorilor, elementelor de
locomotie si elementelor de executie ale modelelor de
roboti la unitatile de comanda.

Proiecte:

- Tncorporarea unitatilor de comanda in modele de roboti:
Punctul de control, Soricelul inteligent, Exploratorul,
Jucatorul de popice, Broscuta inteligenta

3. CONDUCEM ROBOTII

- Crearea sub indrumare a mediilor simulate de

lucru ale robotilor.

Mediile de lucru ale robotilor:

- mediile de lucru ale executantilor;
- obstacole;

- spatii libere;

- zone interzise;

- denivelari;

- obiecte;

- medii simulate de lucru;

- mijloace si proceduri de delimitare a mediilor
simulate de lucru;

Exercitii de:
- identificare a zonelor si obiectelor din mediile de lucru
ale robotilor din viata real3;

- identificare a zonelor si obiectelor din mediile simulate
de lucru propuse de catre cadrul didactic;

- reprezentare grafica (prin desen) a mediilor simulate de
lucru ale robotilor;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre mediul de
lucru, caracteristicile robotilor si misiunile acestora.

Activitdti de modelare:
- crearea sub Indrumare a mediilor simulate de lucru de
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

- mijloace si proceduri de demarcare a
spatiilor libere si a zonelor interzise ale
mediilor simulate de lucru;

- modele de obiecte, obstacole si denivelari.

tip: parcare auto, labirint, teren de ciclocros, teren de
motocros, teren de fotbal, drum cu obstacole, sala de
popice, teren de tenis, panta de slalom, traseu de
biatlon, insula cu comori ascunse.

- Precizarea repertoriului de comenzi ale robotilor.

Sisteme de comenzi ale robotilor:
- comenzi de deplasare;
- de introducere a informatiei;

de extragere a informatiei;
- de actiune.

Exercitii de:

- memorarea a comenzilor pe care le poate executa un
robot;

- clasificare a comenzilor propuse de catre cadrul didactic;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre comenzi,
mediul de lucru, caracteristicile robotilor si misiunile
acestora.

- Precizarea metodelor de control ale robotilor.

Metode de control al robotitor:

- manual, de catre fiinta umana;

- automat, cu logica cablat3;

- automat, cu logica programabila;

- manumatic (manual si automat, tiptronic).

Exercitii de:
- memorare a metodelor de control ale robotilor;
- explicare a metodelor de control ale robotilor;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre metodele de
control, mediul de lucru, caracteristicile robotilor si
misiunile acestora.

- Controlul manual al modelelor de roboti in medii

simulate.

- Coordonarea procesului de executie automata de

catre modelele de roboti a misiunilor programate.

- Controlul manumatic al modelelor de robotiin

medii simulate.

Controlul robotilor:

- instrumentarul si procedurile de control
manual al robotilor;

- instrumentarul si procedurile de control
automat al robotilor;

- instrumentarul si procedurile de control
manumatic al robotilor.

Exercitii de:

- explicare a procedurilor de control manual al robotilor;

- explicare a procedurilor de control automat al robotilor;

- explicare a procedurilor de control manumatic al
robotilor;

- control manual al modelelor de roboti;

- control automat al modelelor de roboti;

- control manumatic al modelelor de roboti.
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

Activitati de joc:

- Controlul manual, automat si manumatic al modelelor de
roboti asamblate de catre elevi: Atractionul, Punctul de
control, Automobilul inteligent, Radarul, Calauza,
Broascuta inteligenta.

- Controlul manual, automat si manumatic al modelelor de
roboti propuse de catre cadrul didactic: Exploratorul,
Gardianul, Transportorul, Santinela, Supraveghetorul.

- Competitii de roboti comandati manual.
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3.2. Invatamintul gimnazial
3.2.1. Competente specifice

Tn cadrul invatdmintului gimnazial se urmareste formarea urméatoarelor competente specifice
la Robotica:

1. Construirea de modele simple de roboti.

2. Crearea mediilor simulate de lucru ale modelelor de roboti.

3. Conducerea manuala, automata si manumatica a modelelor de roboti.
4. Elaborarea programelor de conducere cu modelele de roboti.

5. Respectarea regulilor de securitate, ergonomice si etice in construirea modelelor de
roboti, in conducerea si programarea acestora.



3.2.2. Descrierea procesului de invatare

Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

1. INTRODUCERE iN ROBOTICA

Utilizarea corecta a termenilor specifici roboticii in

exprimare si in formularea intrebarilor.

Identificarea particularitatilor distinctive ale
robotilor.

Identificarea domeniilor de utilizare a robotilor.

Istoria roboticii:
- ce se ocupa cibernetica;
- ce este un robot;

primul robot;
- evolutia robotilor;
- robotii in viata noastra.

Exercitii de:

explicare a termenului cibernetica;

redarea prin exemple a istoriei aparitiei si dezvoltarii
ciberneticii;

redare prin exemple a istoriei aparitiei si dezvoltarii
robotilor;

enumerare a particularitatilor distinctive ale robotilor;
indicare a domeniilor de utilizare a robotilor;
descriere a evolutiei robotilor.

Identificarea situatiilor in care pot fi utilizati
robotii in functie de tipul lor.

Tipuri de roboti
- clasificarea robotilor;

domeniile de utilizare a robotilor;

misiuni ale robotilor;
robotii viitorului.

Exercitii de:

enumerare a misiunilor robotilor;

clasificare a robotilor;

enumerarea domeniilor de utilizare a robotilor;
argumentare a necesitatilor de utilizare a robotilor;
determinare a tipului robotilor propusi de catre profesor;
explicare prin exemple a particularitatilor fiecarui tip de
robot;

descrierea a robotilor viitorului.

- Explicarea legilor roboticii.

- ldentificarea consecintelor nerespectarii legilor
roboticii.

Legile roboticii:
- relatia robot — om;

- ce comenzi trebuie si ce comenzi nu trebuie
sa execute robotul;

Exercitii de:

memorare a legilor roboticii;
argumentare a necesitatilor de a respecta legile roboticii;
identificare a consecintelor de nerespectare a legilor




Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

relatia robot — robot;
robotii si umanitatea.

roboticii;
- exemplificare prin cazuri din mass media a consecintelor
nerespectarii legilor roboticii;

- descriere a impactului social al implementarii pe scara
larga a robotilor.

2. CONSTRUIM ROBOTI

- Recunoasterea unitatilor functionale ale robotului.

- Precizarea destinatiei unitatilor functionale ale
robotului.

Schema functionala a robotului:

unitatea de comanda;

unitatea de achizitie a informatiei;
unitatea de extragere a informatiei;
unitatea de actionare;

unitatea de locomotie.

Exercitii de:

- identificare a unitatilor functionale ale robotilor si a
fluxurilor de informatie si de energie intre ele;

- precizare a destinatiei unitatilor de comanda, de achizitie
si de extragere a informatiei, de actionare si de
locomotie.

- Recunoasterea componentelor fizice ale robotului.

- Precizarea destinatiei componentelor fizice ale
robotului.

Structura fizica a robotului:

structuri de rezistenta;
sisteme de locomotie;
elemente de executie;
surse de alimentare;
senzori;

centre de comanda;
elemente de conexiune.

Exercitii de:
- identificare a componentelor fizice ale robotilor;
- precizare a destinatiei componentelor fizice ale robotilor;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre unitatile
functionale si componentele fizice ale robotilor.

- Precizarea destinatiei structurilor de rezistenta.

- Precizarea fortelor ce actioneaza asupra
componentelor structurilor de rezistenta.

Structuri de rezistenta:

destinatia structurilor de rezistenta;
piesele din componenta modelelor de

Exercitii de:
- memorare a regulilor de protectie a mediului ambiant si
de munca in siguranta;
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

- Asamblarea si dezasamblarea modelor de
structuri de rezistenta.

- Respectarea regulilor de protectie a mediului
ambiant si de munca in siguranta.

structuri de rezistenta;

fortele ce actioneaza asupra componentelor
structurilor de rezistenta;

metode de fixare a pieselor din componenta
modelelor de structuri de rezistent3;
proceduri de asamblare a modelor de
structuri de rezistenta;

proceduri de dezasamblare a modelor de
structuri de rezistenta;

elementizarea ergonomica a locului de
munca;

protectia mediului ambiant si munca in
siguranta.

- argumentare a necesitatii respectarii regulilor de
protectie a mediului ambiant si de munca in sigurant3;

- elementizare ergonomica a locului de munca;

- explicare a destinatiei structurilor de rezistenta;

- precizare a fortelor ce actioneaza asupra componentelor
structurilor de rezistenta;

- identificare a structurilor de rezistenta ale modelelor de
roboti propuse de cadrul didactic: Exploratorul,
Gardianul, Transportorul, Santinela, Supraveghetorul;

- memorare a denumirilor pieselor din care se asambleaza
modelele de structuri de rezistenta;

- recunoastere a pieselor din componenta modelelor de
structuri de rezistenta;

- sortare a pieselor din componenta modelelor de
structuri de rezistenta dupa destinatie;

- sortare a pieselor din componenta modelelor de
structuri de rezistenta dupa dimensiuni;

- sortare a pieselor din componenta modelelor de
structuri de rezistenta dupa configuratia geometrica.

Activitdti de modelare:

- asamblarea si dezasamblarea modelelor de structuri de
rezistenta de tip: cadru, arcada, sezlong, scaun, scrinciob,
carusel, sasiu, carcasa, turn.

Proiecte:

- asamblarea structurilor de rezistenta ale modelelor de
roboti: Atractionul, Automobilul inteligent, Calduza,
Radarul, Punctul de control, Broscuta inteligenta.
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

- Precizarea destinatiei elementelor de locomotie.

- ldentificarea transformarilor de energie in
functionarea sistemelor de locomotie.

- Asamblarea si dezasamblarea modelelor
sistemelor de locomotie a robotilor.

Sisteme de locomotie:

destinatia sistemelor de locomotie;
motoare;

transmisiuni;

propulsoare;

procedurile de asamblare a modelor
sistemelor de locomotie a robotilor;

procedurile de dezasamblare a modelor
sistemelor de locomotie a robotilor.

Exercitii de:
- explicare a destinatiei sistemelor de locomotie;

- precizarea transformarilor de energie ce au loc in
sistemele de locomotie;

- identificare a sistemelor de locomotie ale modelelor de
roboti propuse de cadrul didactic: Exploratorul,
Gardianul, Transportorul, Santinela, Supraveghetorul;

- memorare a denumirilor pieselor, dispozitivelor,
motoarelor din componenta sistemelor de locomotie a
modelelor de roboti;

- recunoastere a pieselor, dispozitivelor, motoarelor din
componenta sistemelor de locomotie a modelelor de
roboti;

- sortare a pieselor, dispozitivelor, motoarelor din
componenta sistemelor de locomotie a modelelor de
roboti dupa destinatie;

- sortare a pieselor, dispozitivelor, motoarelor din
componenta sistemelor de locomotie a modelelor de
roboti dupa caracteristicile functionale;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre
caracteristicile elementelor de locomotie si misiunile
robotilor.

Activitdti de modelare:

- asamblarea si dezasamblarea modelelor de transmisiuni
cu roti dintate, curea, melc;

- asamblarea si dezasamblarea modelelor sistemelor de
locomotie cu roti, senile, picioare, benzi transportatoare,
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

suporti.
Proiecte:

- asamblarea sistemelor de locomotie ale modelelor de
roboti: Automobilul inteligent, Calauza, Radarul,
Broscuta inteligenta, Transportorul.

- Precizarea destinatiei elementelor de executie.
- Asamblarea si dezasamblarea modelelor

sistemelor de executie a robotilor.

Elemente de executie:

destinatia elementelor de executie;
motoare rotative;

motoare liniare;

servomotoare;

motoare pas cu pas;

controlul motoarelor;
electromagneti;

brate mecanice;

dispozitive de manevrare;
dispozitive de apucare;

dispozitive dedicate;

controlul elementelor de executie.

Exercitii de:

- explicare a destinatiei sistemelor de executie;

- memorare a denumirilor componentelor de executie a
modelelor de robotji;

- identificare a sistemelor de executie ale modelelor de
roboti propuse de cadrul didactic: Tobosarul, Pianistul,
Jucatorul de pinball, Exploratorul, Gardianul,
Transportorul, Santinela, Supraveghetorul;

- recunoastere a pieselor si dispozitivelor din componenta
sistemelor de executie a modelelor de roboti;

- sortare a pieselor si dispozitivelor din componenta
sistemelor de executie a modelelor de roboti dupa
destinatie;

- sortare a pieselor si dispozitivelor din componenta
sistemelor de executie a modelelor de roboti dupa
caracteristicile functionale;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre
caracteristicile elementelor de executie si misiunile
robotilor.

Activitati de modelare:

- asamblarea si dezasamblarea modelelor elementelor de
executie de tip brate mecanice, dispozitive de
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

manevrare, dispozitive de apucare, dispozitive dedicate.

Proiecte:

asamblarea sistemelor de executie ale modelelor de
roboti: Punctul de control, Soricelul inteligent,
Exploratorul, Jucatorul de popice, Broscuta inteligenta.

- Precizarea destinatiei surselor de alimentare.

- Alimentarea cu energie a modelelor de roboti.

- Respectarea regulilor de protectie a mediului
ambiant si de munca in siguranta, specifice
surselor de alimentare.

Surse de alimentare:

destinatia surselor de alimentare;
energia;

transformari de energie;

baterii;

baterii reincarcabile;
acumulatoare;

panouri fotovoltaice;

retele de putere;

fncarcatoare electrice;

verificarea starii tehnice a surselor de
alimentare;

proceduri de inlocuire a bateriilor si
acumulatoarelor;

proceduri de incarcare a bateriilor
refncarcabile si a acumulatoarelor;

regulile de protectie a mediului ambiant si de
munca in siguranta, specifice surselor de
alimentare.

Exercitii de:

memorare a regulilor de protectie a mediului ambiant si
de munca in siguranta, specifice surselor de alimentare;
argumentare a necesitatii de respectare a regulilor de
protectie a mediului ambiant si de munca in siguranta,
specifice surselor de alimentare;

explicare a destinatiei surselor de alimentare;
identificare a surselor de alimentare ale modelelor de
roboti propuse de cadrul didactic;

memorare a denumirilor componentelor sistemelor de
alimentare a modelelor de roboti;

recunoastere a pieselor si dispozitivelor din componenta
sistemelor de alimentare a modelelor de robot;i;

sortare a pieselor si dispozitivelor din componenta
sistemelor de alimentare a modelelor de roboti dupa
destinatie;

sortare a pieselor si dispozitivelor din componenta
sistemelor de alimentare a modelelor de roboti dupa
caracteristicile functionale;

identificare a relatiilor de reciprocitate intre
caracteristicile surselor de alimentare si misiunile
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

robotilor.
Activitati de modelare:

- verificarea nivelelor de tensiune ale surselor de
alimentare;

- Tnlocuirea bateriilor;
- Tncarcarea bateriilor reincarcabile si a acumulatoarelor.

- Precizarea destinatiei senzorilor.
- Precizarea principiilor de functionare a senzorilor.

- Instalarea si dezinstalarea senzorilor modelelor de
roboti.

Senzori:

destinatia senzorilor;

senzori activi si senzori pasivi;
principiile de functionare a senzorilor;
senzori ultrasonici;

senzori tactili;

senzori de sunet;

senzori de luminozitate;

senzori de culori;

senzori de orientare Tn spatiu;
servomotoare inteligente;

proceduri de instalare si de dezinstalare a
senzorilor.

Exercitii de:

- explicare a destinatiei senzorilor;

- explicare a principiilor de functionare a senzorilor;

- memorare a denumirilor de senzori ale modelelor de
roboti;

- identificare a senzorilor, elementelor si dispozitivelor de
fixare a senzorilor modelelor de roboti;

- sortare a senzorilor modelelor de roboti dupa destinatie;

- sortare a senzorilor modelelor de roboti dupa
caracteristicile functionale;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre
caracteristicile senzorilor si misiunile robotilor.

Activitati de modelare:

- instalarea si dezinstalarea senzorilor ultrasonici, tactili,
sunet, de luminozitate, de culori, de orientare in spatiu.

Proiecte:

- instalarea si conectarea senzorilor modelelor de roboti:
Punctul de control, Soricelul inteligent, Exploratorul,
Jucatorul de popice, Broscuta inteligenta.
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

- ldentificarea fluxurilor informationale ale
unitatilor de comanda din componenta robotilor.

- Tncorporarea unitatilor de comandi in modele de
roboti.

- Conectarea componentelor modelelor de roboti la
unitatile de comanda.

Unitati de comanda:

destinatia unitatilor de comanda;

schimbul de informatii intre unitatea de
comanda si componentele ale robotilor;
porturile unitatilor de comands;

interfetele om-robot ale unitatilor de
comanda;

proceduri de incorporare a unitatilor de
comanda in modelele de robotji;

proceduri de conectare a senzorilor,
elementelor de locomotie si elementelor de
executie ale modelelor de roboti la unitatile
de comanda.

Exercitii de:

- explicare a destinatiei unitatilor de comand3;

- explicare a destinatiei interfetelor om - robot;

- enumerare a fluxurilor informationale ale unitatilor de
comanda din componenta robotilor;

- memorare a denumirilor de porturi ale unitatilor de
comanda ale modelelor de robot;i;

- explicare a destinatiei porturilor de intrare, iesire si
intrare-iesire ale unitatilor de comanda din componenta
modelelor de robotji;

- localizare a porturilor unitatilor de comanda a modelelor
de robotji;

- precizare a denumirilor elementelor de control si de
afisaj ale unitatilor de comanda ale modelelor de roboti;

- explicare a destinatiei elementelor de control si de afisaj
ale unitatilor de comanda ale modelelor de roboti.

Activitdti de modelare:

- Tncorporarea unitatilor de comanda in modelele de
roboti;

- conectarea si deconectarea senzorilor, elementelor de
locomotie si elementelor de executie ale modelelor de
roboti la unitatile de comanda.

Proiecte:

- ncorporarea unitatilor de comanda in modele de roboti:
Punctul de control, Soricelul inteligent, Exploratorul,
Jucatorul de popice, Broscuta inteligenta
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

3. CONDUCEM ROBOTII

- Crearea mediilor simulate de lucru ale robotilor.

Mediile de lucru ale robotilor:

- mediile de lucru ale executantilor;
- obstacole;

- spatii libere;

- zone interzise;

- denivelari;

- obiecte;

- medii simulate de lucru;

- mijloace si proceduri de delimitare a mediilor
simulate de lucru;

- mijloace si proceduri de demarcare a
spatiilor libere si a zonelor interzise ale
mediilor simulate de lucru;

- modele de obiecte, obstacole si denivelari.

Exercitii de:

identificare a zonelor si obiectelor din mediile de lucru
ale robotilor din viata real3;

identificare a zonelor si obiectelor din mediile simulate
de lucru propuse de catre cadrul didactic;

reprezentare grafica (prin desen) a mediilor simulate de
lucru ale robotilor;

identificare a relatiilor de reciprocitate intre mediul de
lucru, caracteristicile robotilor si misiunile acestora;
elaborare de schite ale mediilor de lucru ale modelelor
de roboti propuse de cadrul didactic.

Activitdti de modelare:

crearea mediilor simulate de lucru de tip: parcare auto,
labirint, teren de ciclocros, teren de motocros, teren de
fotbal, drum cu obstacole, sala de popice, teren de tenis,
panta de slalom, traseu de biatlon, insula cu comori
ascunse.

- Precizarea repertoriilor de comenzi ale robotilor.

Sisteme de comenazi ale robotilor:
- comenzi de deplasare;

- deintroducere a informatiei;

- de extragere a informatiei;

- de actiune;

repertorii de comenzi .

Exercitii de:

memorarea a comenzilor pe care le poate executa un
robot;

clasificare a comenzilor propuse de catre cadrul didactic;
identificare a relatiilor de reciprocitate intre comenzi,
mediul de lucru, caracteristicile robotilor si misiunile
acestora.
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

- Precizarea metodelor de control ale robotilor.

- Precizarea avantajelor si dezavantajelor
metodelor de control al robotilor.

Metode de control al robotitor:

- manual, de catre fiinta umana;

- automat, cu logica cablata;

- automat, cu logica programabil;

- manumatic (manual si automat, tiptronic);

- avantajele si dezavantajele metodelor de
control ale robotilor.

Exercitii de:

- memorare a metodelor de control ale robotilor;

- explicare a metodelor de control ale robotilor;

- precizare a avantajelor si dezavantajelor metodelor de
control al robotilor;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre metodele de
control, mediul de lucru, caracteristicile robotilor si
misiunile acestora.

Studii de caz:

- Metode de control ale robotilor industriali, de explorare
a planetelor, de uz casnic, de agrement.

- Controlul manual al modelelor de roboti in medii

simulate.

- Coordonarea procesului de executie automata de

catre modelele de roboti a misiunilor programate.

- Controlul manumatic al modelelor de roboti in

medii simulate.

Controlul robotilor:

- instrumentarul si procedurile de control
manual al robotilor;

- instrumentarul si procedurile de control
automat al robotilor;

- instrumentarul si procedurile de control
manumatic al robotilor.

Exercitii de:
- explicare a procedurilor de control manual al robotilor;

explicare a procedurilor de control automat al robotilor;

explicare a procedurilor de control manumatic al
robotilor;

control manual al modelelor de roboti;

control automat al modelelor de robot;i;

control manumatic al modelelor de roboti.

Activitdti de joc:

- Controlul manual, automat si manumatic al modelelor de
roboti asamblate de catre elevi: Atractionul, Punctul de
control, Automobilul inteligent, Radarul, Calauza,
Broscuta inteligenta.

- Controlul manual, automat si manumatic al modelelor de

roboti propuse de catre cadrul didactic: Exploratorul,
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Competente de baza Teme / Continuturi / Notiuni-cheie Activitati de invatare si evaluare recomandate

Gardianul, Transportorul, Santinela, Supraveghetorul.
- Competitii de roboti comandati manual.

4. PROGRAMAM ROBOTII

- Utilizarea mediilor de dezvoltare a programelor de | Medii de dezvoltare a programelor de Exercitii de:
conducere cu robotii. conducere cu robotii: - explicare a destinatiei mediilor de dezvoltare a
- destinatia; programelor de conducere cu robotii;
- interfata; - recunoastere a elementelor de afisaj ale interfetelor
- gestionarea proiectelor; mediilor de dezvoltare a programelor de conducere cu
- gestionarea conexiunilor intre unitatile de robotii;
comandi ale robotilor si calculatoarele - recunoastere a elementelor de control ale interfetelor
personale; mediilor de dezvoltare a programelor de conducere cu
- setarea componentelor unitatilor de robotii;
comandé ale modelelor de roboti; - enumerare a modalitatilor de conectare a unitatilor de
- incércarea programelor de conducere in comanda ale modelelor de roboti cu calculatoarele
personale;

unitatile de comanda ale modelelor de
roboti; - conectare a unitatilor de comanda ale modelelor de

roboti cu calculatoarele personale;

- afisare a setarilor unitatilor de comanda ale modelelor
de roboti;

- setare a unitatilor de comanda ale modelelor de roboti
conform parametrilor propusi de cadrul didactic;

Activitati de modelare:

- setarea unitatilor de comanda ale modelelor de roboti
asamblate de catre elevi: Atractionul, Punctul de control,
Automobilul inteligent, Radarul, Calauza, Broscuta
inteligenta;
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

- Tncarcarea programelor de conducere in unitatile de
comanda ale modelelor de roboti propuse de catre
cadrul didactic: Exploratorul, Gardianul, Transportorul,
Santinela, Supraveghetorul.

- Utilizarea instrumentarului de programare grafica.

Notiuni de programare grafica:

- blocuri de actiune;

- blocuri de senzori;

- blocuri de control al fluxului;

- destinatia blocurilor;

- gestionarea blocurilor;

- proceduri de setare a parametrilor blocurilor;
- angrenarea blocurilor;

- imbricarea blocurilor.

Exercitii de:

- explicare a destinatiei blocurilor de actiune: control al
motoarelor, control al afisajului, control al difuzorului;

- explicare a destinatiei blocurilor de senzori: ultrasonic,
tactil, sunet, luminozitate, de culoare, de orientare in
spatiu, servomotoare utilizate ca senzori;

- explicare a destinatiei blocurilor de control al fluxului: de
start, de comutare, de asteptare;

- identificare a legaturilor cazuale intre setarile blocurilor
si actiunilor efectuate de catre robot;

- identificare a legaturilor cazuale intre angrenarea
blocurilor si actiunile efectuate de catre robot;

- identificare a legaturilor cazuale intre imbricarea
blocurilor si actiunile efectuate de catre robot.

- Programarea grafica a algoritmilor liniari de
conducere a modelelor de roboti.

Programarea algoritmilor liniari:

- notiune de algoritm liniar;

- blocurile utilizate in programarea
algoritmilor liniari;

- setarea parametrilor blocurilor de actiune.

Exercitii de:

- enumerare a blocurilor utilizate in programarea
algoritmilor liniari;

- explicare a destinatiei blocurilor utilizate in programarea
algoritmilor liniari;

- identificare a legaturilor cazuale intre setarile blocurilor
utilizate in programarea algoritmilor liniari si actiunile
efectuate de catre robot;
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

- elaborare a programelor liniare destinate deplasarii
modelelor de roboti conform traseelor propuse de catre
cadrul didactic;

- elaborare a programelor liniare destinate deplasarii
modelelor de roboti pe trasee definite prin figuri
segmente de linii drepte;

- elaborare a programelor liniare destinate deplasarii
modelelor de roboti pe trasee definite prin puncte de
reper cu coordonate geometrice cunoscute;

- depanarea programelor elaborate.

Activitdti de modelare:

- programarea robotilor Automobilul inteligent, Radarul,
Calauza, Broscuta inteligentd, Exploratorul, Gardianul,
Transportorul sa execute deplasari conform traseelor
definite prin segmente de linii drepte;

- programarea robotilor Automobilul inteligent, Radarul,
Calauza, Broscuta inteligentd, Exploratorul, Gardianul,
Transportorul sa execute deplasari conform traseelor
definite prin puncte de reper cu coordonate geometrice
cunoscute.

- Programarea grafica a algoritmilor cu ramificari de
conducere a modelelor de roboti.

Programarea algoritmilor cu ramificari:

- notiune de algoritm cu ramificari;

- blocurile utilizate Tn programarea
algoritmilor cu ramificari;

- setarea parametrilor blocurilor de senzori si
ale blocurilor de control al fluxului.

Exercitii de:

- enumerare a blocurilor utilizate in programarea
algoritmilor cu ramificari;

- explicare a destinatiei blocurilor utilizate in programarea
algoritmilor cu ramificari;

- identificare a legaturilor cazuale intre setarile blocurilor
utilizate in programarea algoritmilor cu ramificari si
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

actiunile efectuate de catre robot;

elaborare a programelor care ilustreaza modul de
achizitie de catre roboti a informatiilor din mediul de
lucru;

elaborare a programelor cu ramificari destinate
deplasarii modelelor de roboti conform traseelor
propuse de catre cadrul didactic;

elaborare a programelor cu ramificari destinate
deplasarii modelelor de roboti pe terenuri cu obstacole
cu pozitii necunoscute;

elaborare a programelor cu ramificari destinate
deplasarii modelelor de roboti pe trasee definite prin
marcaje si puncte de reper (linii, obiecte);

depanare a programelor cu ramificari.

Activitdti de modelare:

programarea robotilor Automobilul inteligent, Radarul,
Calauza, Broscuta inteligenta, Exploratorul, Gardianul,
Transportorul sa execute deplasari conform unor trasee
definite prin marcaje si puncte de reper.

- Programarea grafica a algoritmilor de conducere a
modelelor de roboti.

Programarea algoritmilor repetitivi:

- notiune de algoritm repetitiv;

- blocurile utilizate Tn programarea
algoritmilor repetitivi;

- setarea parametrilor blocurilor utilizate n
programarea algoritmilor repetitivi.

Exercitii de:

enumerare a blocurilor utilizate in programarea
algoritmilor repetitivi;

explicare a destinatiei blocurilor utilizate in programarea
algoritmilor repetitivi;

elaborare a programelor care ilustreaza capacitatile
robotilor de a efectua actiuni ce se repeta de un numar
prestabilit de ori, un numar infinit de ori, pina la aparitia
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

unui anumit eveniment, pe durata unei perioade indicate
de timp;

- elaborare a programelor destinate deplasarii modelelor
de roboti pe trasee cu sectoare ce trebuie parcurse de
mai multe ori;

- identificare a legaturilor cazuale intre setarile blocurilor
utilizate in programarea algoritmilor repetitivi si actiunile
efectuate de catre robot;

- depanare a programelor cu repetari.

Activitdti de modelare:

- programarea robotilor Automobilul inteligent, Radarul,
Calauza, Broscuta inteligentd, Exploratorul, Gardianul,
Transportorul sa parcurga unul si acelasi traseu de un
numar indicat de ori, un numar infinit de ori, pina la
aparitia unui anumit eveniment, pe durata unei perioade
indicate de timp.
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3.3. Invatamintul liceal
3.3.1. Competente specifice

Tn cadrul invatamintului liceal se urméareste formarea urmatoarelor competente specifice la
Robotica:

1. Construirea de modele de roboti.

2. Proiectarea mediilor simulate de lucru ale modelelor de roboti.

3. Crearea mediilor simulate de lucru ale modelelor de roboti.

4. Conducerea manuald, automata si manumatica a modelelor de roboti.
5. Algoritmizarea proceselor de conducere cu robotii.

6. Programarea algoritmilor de conducere cu modele de roboti.

7. Respectarea regulilor de securitate, ergonomice si etice in construirea modelelor de
roboti, in conducerea si programarea acestora.



3.3.2. Descrierea procesului de invatare

Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

1. INTRODUCERE iN ROBOTICA

Utilizarea corecta a termenilor specifici roboticii in

exprimare si in formularea intrebarilor.

Identificarea particularitatilor distinctive ale
robotilor.

Identificarea domeniilor de utilizare a robotilor.

Istoria roboticii:
- cibernetica ca domeniu al cunoasterii;
- ce este un robot;

primul robot;
- evolutia robotilor;
- robotii in viata noastra.

Exercitii de:

descriere a obiectului de studiu al ciberneticii;
redarea prin exemple a istoriei aparitiei si dezvoltarii
ciberneticii;

redare prin exemple a istoriei aparitiei si dezvoltarii
robotilor;

enumerare a particularitatilor distinctive ale robotilor;
indicare a domeniilor de utilizare a robotilor;
descriere a evolutiei robotilor.

Identificarea situatiilor in care pot fi utilizati
robotii in functie de tipul lor.

Prognozare a evolutiei ulterioare a robotilor.

Tipuri de roboti
- clasificarea robotilor;

domeniile de utilizare a robotilor;

misiuni ale robotilor;
robotii viitorului.

Exercitii de:

enumerare a misiunilor robotilor;

clasificare a robotilor;

enumerarea domeniilor de utilizare a robotilor;
argumentare a necesitatilor de utilizare a robotilor;
determinare a tipului robotilor propusi de catre profesor;

explicare prin exemple a particularitatilor fiecarui tip de
robot;

descrierea a robotilor viitorului.

Explicarea legilor roboticii.

Identificarea consecintelor nerespectarii legilor
roboticii.

Argumentare a necesitatii respectarii legilor

Legile roboticii:
- relatia robot — om;

- ce comenzi trebuie si ce comenzi nu trebuie
sa execute robotul;

Exercitii de:

memorare a legilor roboticii;
argumentare a necesitatilor de a respecta legile roboticii;
identificare a consecintelor de nerespectare a legilor




Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

roboticii.

relatia robot — robot;
robotii si umanitatea.

roboticii;
- exemplificare prin cazuri din mass media a consecintelor
nerespectarii legilor roboticii;

- descriere a impactului social al implementarii pe scara
larga a robotilor.

2. STRUCTURA ROBOTILOR

Recunoasterea unitatilor functionale ale robotului.

Precizarea destinatiei unitatilor functionale ale
robotului.

Schema functionala a robotului:

unitatea de comanda;

unitatea de achizitie a informatiei;
unitatea de extragere a informatiei;
unitatea de actionare;

unitatea de locomotie.

Exercitii de:

- identificare a unitatilor functionale ale robotilor si a
fluxurilor de informatie si de energie intre ele;

- precizare a destinatiei unitatilor de comanda, de achizitie
si de extragere a informatiei, de actionare si de
locomotie.

Recunoasterea componentelor fizice ale robotului.
Precizarea destinatiei componentelor fizice ale
robotului.

Precizarea principiilor de functionare ale
componentelor fizice ale robotilor.

Structura fizica a robotului:

structuri de rezistenta;
sisteme de locomotie;
elemente de executie;
surse de alimentare;
senzori;

centre de comanda;
elemente de conexiune.

Exercitii de:
- identificare a componentelor fizice ale robotilor;
- precizare a destinatiei componentelor fizice ale robotilor;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre unitatile
functionale si componentele fizice ale robotilor.

Precizarea destinatiei structurilor de rezistenta.

Precizarea fortelor ce actioneaza asupra
componentelor structurilor de rezistenta.

Structuri de rezistenta:

destinatia structurilor de rezistenta;
piesele din componenta modelelor de

Exercitii de:
- memorare a regulilor de protectie a mediului ambiant si
de munca in siguranta;
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

Estimare a stabilitatii structurilor de rezistenta.

Estimare a durabilitatii structurilor de rezistenta.

Asamblarea si dezasamblarea modelor de
structuri de rezistenta.

Respectarea regulilor de protectie a mediului
ambiant si de munca in siguranta.

structuri de rezistenta;

metode de fixare a pieselor din componenta
modelelor de structuri de rezistents;

proceduri de asamblare a modelor de
structuri de rezistenta;

proceduri de dezasamblare a modelor de
structuri de rezistenta;

fortele ce actioneaza asupra componentelor
structurilor de rezistenta;

stabilitatea structurilor de rezistent3;
durabilitatea structurilor de rezistenta;
elementizarea ergonomica a locului de
munca;

protectia mediului ambiant si munca in
siguranta.

- argumentare a necesitatii respectarii regulilor de
protectie a mediului ambiant si de munca in sigurant3;

- elementizare ergonomica a locului de muncs;
- explicare a destinatiei structurilor de rezistenta;

- precizare a fortelor ce actioneaza asupra componentelor
structurilor de rezistenta;

- estimare a stabilitatii structurilor de rezistenta;
- estimare a durabilitatii structurilor de rezistenta;

- identificare a structurilor de rezistenta ale modelelor de
roboti propuse de cadrul didactic: Exploratorul,
Gardianul, Transportorul, Santinela, Supraveghetorul;

- memorare a denumirilor pieselor din care se asambleaza
modelele de structuri de rezistenta;

- recunoastere a pieselor din componenta modelelor de
structuri de rezistenta;

- sortare a pieselor din componenta modelelor de
structuri de rezistenta dupa destinatie;

- sortare a pieselor din componenta modelelor de
structuri de rezistenta dupa dimensiuni;

- sortare a pieselor din componenta modelelor de
structuri de rezistenta dupa configuratia geometrica.

Activitdti de modelare:

- asamblarea si dezasamblarea modelelor de structuri de
rezistenta de tip: cadru, arcada, sezlong, scaun, scrinciob,
carusel, sasiu, carcasa, turn.

Proiecte:
- asamblarea structurilor de rezistenta ale modelelor de

41/61




Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

roboti: Atractionul, Automobilul inteligent, Calauza,
Radarul, Punctul de control, Broscuta inteligenta, Segway
(bicicleta cu auto-echilibru).

Precizarea destinatiei elementelor de locomotie.

Precizarea principiilor fizice de functionare a
sistemelor de locomotie.

Identificarea transformarilor de energie in
functionarea sistemelor de locomotie.
Asamblarea si dezasamblarea modelelor
sistemelor de locomotie a robotilor.

Sisteme de locomotie:

destinatia sistemelor de locomotie;

principiile fizice de functionare a sistemelor
de locomaotie;

motoare;

transmisiuni;

propulsoare;

procedurile de asamblare a modelor
sistemelor de locomotie a robotilor;
procedurile de dezasamblare a modelor
sistemelor de locomotie a robotilor.

Exercitii de:

explicare a destinatiei sistemelor de locomotie;

precizarea transformarilor de energie ce au loc in
sistemele de locomotie;

precizare a principiilor fizice de functionare a sistemelor
de locomaotie;

identificare a sistemelor de locomotie ale modelelor de
roboti propuse de cadrul didactic: Exploratorul,
Gardianul, Transportorul, Santinela, Supraveghetorul;

memorare a denumirilor pieselor, dispozitivelor,
motoarelor din componenta sistemelor de locomotie a
modelelor de robotji;

recunoastere a pieselor, dispozitivelor, motoarelor din
componenta sistemelor de locomotie a modelelor de
roboti;

sortare a pieselor, dispozitivelor, motoarelor din
componenta sistemelor de locomotie a modelelor de
roboti dupa destinatie;

sortare a pieselor, dispozitivelor, motoarelor din
componenta sistemelor de locomotie a modelelor de
roboti dupa caracteristicile functionale;

identificare a relatiilor de reciprocitate intre
caracteristicile elementelor de locomotie si misiunile
robotilor.
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Competente de baza Teme / Continuturi / Notiuni-cheie Activitati de invatare si evaluare recomandate

Activitati de modelare:

- asamblarea si dezasamblarea modelelor de transmisiuni
cu roti dintate, curea, melc;

- asamblarea si dezasamblarea modelelor sistemelor de
locomotie cu roti, senile, picioare, benzi transportatoare,
suporti.

Proiecte:

- asamblarea sistemelor de locomotie ale modelelor de
roboti: Automobilul inteligent, Calauza, Radarul,
Broscuta inteligenta, Transportorul.

- Precizarea destinatiei elementelor de executie. Elemente de executie: Exercitii de:
- Precizarea principiilor fizice de functionare a - destinatia elementelor de executie; - explicare a destinatiei sistemelor de executie;
elementelor de executie. - principiile fizice de functionare a elementelor |- explicare a principiilor fizice de functionare a
- Asamblarea si dezasamblarea modelelor de executie; elementelor de executie;
sistemelor de executie a robotilor. - motoare rotative; - memorare a denumirilor componentelor de executie a
- motoare liniare; modelelor de roboti;
- servomotoare; - identificare a sistemelor de executie ale modelelor de

roboti propuse de cadrul didactic: Tobosarul, Pianistul,
Jucatorul de pinball, Exploratorul, Gardianul,
Transportorul, Santinela, Supraveghetorul;

- motoare pas cu pas;
- controlul motoarelor;

- electromagneti; . o . .
’ - recunoastere a pieselor si dispozitivelor din componenta

- brate mecanice; . . .
L ’ sistemelor de executie a modelelor de roboti;

- di zitiv manevrare; . . - .
dispozitive de manevrare; - sortare a pieselor si dispozitivelor din componenta

- dispozitive de apucare; sistemelor de executie a modelelor de roboti dupa
- dispozitive dedicate; destinatie;
- controlul elementelor de executie. - sortare a pieselor si dispozitivelor din componenta

sistemelor de executie a modelelor de roboti dupa
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Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

caracteristicile functionale;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre
caracteristicile elementelor de executie si misiunile
robotilor.

Activitati de modelare:

- asamblarea si dezasamblarea modelelor elementelor de
executie de tip brate mecanice, dispozitive de
manevrare, dispozitive de apucare, dispozitive dedicate.

Proiecte:

- asamblarea sistemelor de executie ale modelelor de
roboti: Punctul de control, Soricelul inteligent,
Exploratorul, Jucatorul de popice, Broscuta inteligenta.

Precizarea destinatiei surselor de alimentare.

Precizarea principiilor fizice si chimice de
functionare a surselor de alimentare.

Alimentarea cu energie a modelelor de roboti.

Respectarea regulilor de protectie a mediului
ambiant si de munca in siguranta, specifice
surselor de alimentare.

Surse de alimentare:

destinatia surselor de alimentare;
energia;

transformari de energie;

fizica surselor de alimentare;
chimia surselor de alimentare;
baterii;

baterii refncarcabile;
acumulatoare;

panouri fotovoltaice;

retele de putere;

fncarcatoare electrice;

verificarea starii tehnice a surselor de

Exercitii de:
- memorare a regulilor de protectie a mediului ambiant si
de munca in siguranta, specifice surselor de alimentare;

- argumentare a necesitatii de respectare a regulilor de
protectie a mediului ambiant si de munca in sigurant3,
specifice surselor de alimentare;

- explicare a destinatiei surselor de alimentare;

- explicare a principiilor fizice de functionare a surselor de
alimentare;

- explicare a principiilor chimice de functionare a surselor
de alimentare;

- identificare a surselor de alimentare ale modelelor de
roboti propuse de cadrul didactic;

- memorare a denumirilor componentelor sistemelor de
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Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

alimentare;

- proceduri de inlocuire a bateriilor si
acumulatoarelor;

- proceduri de incarcare a bateriilor
reincarcabile si a acumulatoarelor;

- regulile de protectie a mediului ambiant si de
munca in siguranta, specifice surselor de
alimentare.

alimentare a modelelor de roboti;

recunoastere a pieselor si dispozitivelor din componenta
sistemelor de alimentare a modelelor de robot;i;
sortare a pieselor si dispozitivelor din componenta
sistemelor de alimentare a modelelor de roboti dupa
destinatie;

sortare a pieselor si dispozitivelor din componenta
sistemelor de alimentare a modelelor de roboti dupa
caracteristicile functionale;

identificare a relatiilor de reciprocitate intre
caracteristicile surselor de alimentare si misiunile
robotilor.

Activitati de modelare:

verificarea nivelelor de tensiune ale surselor de
alimentare;

inlocuirea bateriilor;
incarcarea bateriilor reincarcabile si a acumulatoarelor.

Precizarea destinatiei senzorilor.

Precizarea principiilor de functionare a senzorilor.
Precizarea parametrilor tehnici ai senzorilor.
Identificarea purtatorilor de informatie in
sistemele de achizitii de date ale robotilor.
Instalarea si dezinstalarea senzorilor modelelor de
roboti.

Senzori:

destinatia senzorilor;

- senzori activi i senzori pasivi;

- principiile de functionare a senzorilor;
- parametrii tehnici ai senzorilor;

- senzori ultrasonici;

- senzori tactili;

- senzori de sunet;

- senzori de luminozitate;

Exercitii de:

explicare a destinatiei senzorilor;
explicare a principiilor de functionare a senzorilor;
enumerare a parametrilor tehnici ai senzorilor;

identificare a purtatorilor de informatie in sistemele de
achizitii de date ale robotilor;

memorare a denumirilor de senzori ale modelelor de
roboti;

identificare a senzorilor, elementelor si dispozitivelor de
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Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

senzori de culori;
senzori de orientare in spatiu;
servomotoare inteligente;

proceduri de instalare si de dezinstalare a
senzorilor.

fixare a senzorilor modelelor de roboti;

- sortare a senzorilor modelelor de roboti dupa destinatie;

- sortare a senzorilor modelelor de roboti dupa
caracteristicile functionale;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre
caracteristicile senzorilor si misiunile robotilor.

Activitdti de modelare:

- instalarea si dezinstalarea senzorilor ultrasonici, tactili,
sunet, de luminozitate, de culori, de orientare in spatiu.

Proiecte:

- instalarea si conectarea senzorilor modelelor de roboti:
Punctul de control, Soricelul inteligent, Exploratorul,
Jucatorul de popice, Broscuta inteligenta, Segway
(bicicleta cu auto-echilibru).

Identificarea fluxurilor informationale in comanda
cu robotii.

Identificarea purtatorilor de informatie in
comanda cu robotii.

Tncorporarea unitétilor de comanda in modele de
roboti.

Conectarea componentelor modelelor de roboti la
unitatile de comanda.

Unitati de comanda:

destinatia unitatilor de comand3;

schimbul de informatii intre unitatea de
comanda si componentele ale robotilor;
porturile unitatilor de comanda;

interfetele om-robot ale unitatilor de
comanda;

proceduri de incorporare a unitatilor de
comanda in modelele de roboti;

proceduri de conectare a senzorilor,
elementelor de locomotie si elementelor de
executie ale modelelor de roboti la unitatile

Exercitii de:

- explicare a destinatiei unitatilor de comanda;

- explicare a destinatiei interfetelor om - robot;

- enumerare a fluxurilor informationale in comanda cu
robotii;

- identificare a purtatorilor de informatie in comanda cu
robotii;

- memorare a denumirilor de porturi ale unitatilor de
comanda ale modelelor de robot;i;

- explicare a destinatiei porturilor de intrare, iesire si
intrare-iesire ale unitatilor de comanda din componenta
modelelor de robot;;
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Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

de comanda.

- localizare a porturilor unitatilor de comanda a modelelor
de robotji;

- precizare a denumirilor elementelor de control si de
afisaj ale unitatilor de comanda ale modelelor de roboti;

- explicare a destinatiei elementelor de control si de afisaj
ale unitatilor de comanda ale modelelor de roboti.

Activitdti de modelare:

- Tncorporarea unitatilor de comanda in modelele de
roboti;

- conectarea si deconectarea senzorilor, elementelor de
locomotie si elementelor de executie ale modelelor de
roboti la unitatile de comanda.

Proiecte:

- Tncorporarea unitatilor de comanda in modele de roboti:
Punctul de control, Soricelul inteligent, Exploratorul,
Jucatorul de popice, Broscuta inteligenta, Segway
(bicicleta cu auto-echilibru).

3. CONTROLUL ROBOTILOR

- Proiectarea mediilor simulate de lucru ale

robotilor.

- Crearea mediilor simulate de lucru ale robotilor.

Mediile de lucru ale robotilor:

- mediile de lucru ale executantilor;
- obstacole;

- spatii libere;

- zone interzise;

- denivelari;

- obiecte;

Exercitii de:
- identificare a zonelor si obiectelor din mediile de lucru
ale robotilor din viata real3;

- identificare a zonelor si obiectelor din mediile simulate
de lucru propuse de catre cadrul didactic;

- reprezentare grafica (prin desen) a mediilor simulate de
lucru ale robotilor;
- identificare a relatiilor de reciprocitate intre mediul de
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

- medii simulate de lucru;

- mijloace si proceduri de delimitare a mediilor
simulate de lucru;

- mijloace si proceduri de demarcare a
spatiilor libere si a zonelor interzise ale
mediilor simulate de lucru;

- modele de obiecte, obstacole si denivelari.

lucru, caracteristicile robotilor si misiunile acestora;

- elaborare de schite ale mediilor de lucru ale modelelor
de roboti propuse de cadrul didactic.

- proiectare a mediilor simulate de lucru ale robotilor;

- creare a mediilor simulate de lucru ale robotilor.

Activitati de modelare:

- crearea mediilor simulate de lucru de tip: parcare auto,
labirint, teren de ciclocros, teren de motocros, teren de
fotbal, drum cu obstacole, sala de popice, teren de tenis,
panta de slalom, traseu de biatlon, insuld cu comori
ascunse.

- Precizarea repertoriilor de comenzi ale robotilor.
- Proiectare a repertoriului de comenzi al modelelor

de roboti.

Sisteme de comenzi ale robotilor:
comenzi de deplasare;

- deintroducere a informatiei;
- de extragere a informatiei;

- de actiune;

- repertorii de comenzi;

- proiectarea repertoriilor de comenzi in baza
de misiuni ale robotilor.

Exercitii de:

- memorarea a comenzilor pe care le poate executa un
robot;

- clasificare a comenzilor propuse de catre cadrul didactic;

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre comenzi,
mediul de lucru, caracteristicile robotilor si misiunile
acestora;

- proiectare a repertoriilor de comenzi in baza de misiuni
ale robotilor.

- Precizarea metodelor de control al robotilor.

- Precizarea avantajelor si dezavantajelor
metodelor de control al robotilor.

- Selectarea metodelor de control adecvate
misiunilor robotilor.

Metode de control al robotitor:

- manual, de catre fiinta umana;

- automat, cu logica cablata;

- automat, cu logica programabil3;

- manumatic (manual si automat, tiptronic);

Exercitii de:
- memorare a metodelor de control ale robotilor;
- explicare a metodelor de control ale robotilor;

- precizare a avantajelor si dezavantajelor metodelor de
control al robotilor;
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Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

avantajele si dezavantajele metodelor de
control ale robotilor;
selectarea metodelor de control adecvate
misiunilor robotilor.

- identificare a relatiilor de reciprocitate intre metodele de
control, mediul de lucru, caracteristicile robotilor si
misiunile acestora;

- selectare a metodelor de control adecvate misiunilor
robotilor.

Studii de caz:

- Metode de control ale robotilor industriali, de explorare
a planetelor, de uz casnic, de agrement.

- Controlul manual al modelelor de roboti in medii

simulate.

- Coordonarea procesului de executie automata de
catre modelele de roboti a misiunilor programate.

- Controlul manumatic al modelelor de roboti in

medii simulate.

Controlul robotilor:

instrumentarul si procedurile de control
manual al robotilor;

instrumentarul si procedurile de control
automat al robotilor;

instrumentarul si procedurile de control
manumatic al robotilor.

Exercitii de:

explicare a procedurilor de control manual al robotilor;

explicare a procedurilor de control automat al robotilor;

explicare a procedurilor de control manumatic al
robotilor;

control manual al modelelor de robot;i;

control automat al modelelor de robot;i;

control manumatic al modelelor de roboti.

Activitdti de joc:

- Controlul manual, automat si manumatic al modelelor de
roboti asamblate de catre elevi: Atractionul, Punctul de
control, Automobilul inteligent, Radarul, Calauza,
Broscuta inteligenta.

- Controlul manual, automat si manumatic al modelelor de
roboti propuse de catre cadrul didactic: Exploratorul,
Gardianul, Transportorul, Santinela, Supraveghetorul.

- Competitii de roboti comandati manual.
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Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

4. ELABORAREA $| PROGRAMAREA ALGORITMILOR DE CONDUCERE

CU MODELELE DE ROBOTI

- Utilizarea mediilor de dezvoltare a programelor de
conducere cu robotii.

Medii de dezvoltare a programelor de
conducere cu robotii:

- destinatia;
- interfata;
- gestionarea proiectelor;

- gestionarea conexiunilor intre unitatile de
comanda ale robotilor si calculatoarele
personale;

- setarea componentelor unitatilor de
comanda ale modelelor de robot;;

- Tncarcarea programelor de conducere in
unitatile de comanda ale modelelor de
roboti.

Exercitii de:

- explicare a destinatiei mediilor de dezvoltare a
programelor de conducere cu robotii;

- recunoastere a elementelor de afisaj ale interfetelor
mediilor de dezvoltare a programelor de conducere cu
robotii;

- recunoastere a elementelor de control ale interfetelor
mediilor de dezvoltare a programelor de conducere cu
robotii;

- enumerare a modalitatilor de conectare a unitatilor de
comanda ale modelelor de roboti cu calculatoarele
personale;

- conectare a unitatilor de comanda ale modelelor de
roboti cu calculatoarele personale;

- afisare a setdrilor unitatilor de comanda ale modelelor
de roboti;

- setare a unitdtilor de comanda ale modelelor de roboti
conform parametrilor propusi de cadrul didactic;

Activitdti de modelare:

- setarea unitatilor de comanda ale modelelor de roboti
asamblate de catre elevi: Atractionul, Punctul de control,
Automobilul inteligent, Radarul, Calauza, Broscuta
inteligenta;

- Incarcarea programelor de conducere in unitatile de
comanda ale modelelor de roboti propuse de catre
cadrul didactic: Exploratorul, Gardianul, Transportorul,
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Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

Santinela, Supraveghetorul.

- Utilizarea instrumentarului de programare grafica.

Notiuni de programare grafica:

blocuri de actiune;

blocuri de senzori;

blocuri de control al fluxului;

destinatia blocurilor;

gestionarea blocurilor;

proceduri de setare a parametrilor blocurilor;
angrenarea blocurilor;

imbricarea blocurilor.

Exercitii de:

- explicare a destinatiei blocurilor de actiune: control al
motoarelor, control al afisajului, control al difuzorului;

- explicare a destinatiei blocurilor de senzori: ultrasonic,
tactil, sunet, luminozitate, de culoare, de orientare in
spatiu, servomotoare utilizate ca senzori;

- explicare a destinatiei blocurilor de control al fluxului: de
start, de comutare, de asteptare;

- identificare a legaturilor cazuale intre setarile blocurilor
si actiunilor efectuate de catre robot;

- identificare a legaturilor cazuale intre angrenarea
blocurilor si actiunile efectuate de catre robot;

- identificare a legaturilor cazuale intre imbricarea
blocurilor si actiunile efectuate de catre robot.

- Elaborarea algoritmilor liniari de conducere cu

modele de roboti.

- Programarea grafica a algoritmilor liniari de
conducere cu modele de roboti.

Elaborarea si programarea algoritmilor liniari:

notiune de algoritm liniar;

calculul marimilor si setarilor ce intervin in
elaborarea algoritmilor liniari (deplasari,
distante, unghiuri, intervale de timp, forte,
viteze, puteri);

blocurile utilizate in programarea
algoritmilor liniari;

setarea parametrilor blocurilor de actiune.

Exercitii de:

- calcul a marimilor si setarilor ce intervin in elaborarea
algoritmilor liniari (deplasari, distante, unghiuri, intervale
de timp, forte, viteze, puteri);

- enumerare a blocurilor utilizate in programarea
algoritmilor liniari;

- explicare a destinatiei blocurilor utilizate in programarea
algoritmilor liniari;

- identificare a legaturilor cazuale intre setarile blocurilor
utilizate in programarea algoritmilor liniari si actiunile
efectuate de catre robot;
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Activitati de invatare si evaluare recomandate

- elaborare a algoritmilor liniari destinati deplasarii
modelelor de roboti conform traseelor propuse de catre
cadrul didactic;

- elaborare a algoritmilor liniari destinati deplasarii
modelelor de roboti pe trasee definite prin figuri
segmente de linii drepte;

- elaborare a algoritmilor liniari destinati deplasarii
modelelor de roboti pe trasee definite prin puncte de
reper cu coordonate geometrice cunoscute;

- programare grafica a algoritmilor liniari;

depanarea programelor elaborate.

Activitdti de modelare:

- programarea robotilor Automobilul inteligent, Radarul,
Calauza, Broscuta inteligenta, Exploratorul, Gardianul,
Transportorul sa execute deplasari conform traseelor
definite prin segmente de linii drepte;

- programarea robotilor Automobilul inteligent, Radarul,

Calauza, Broscuta inteligentd, Exploratorul, Gardianul,

Transportorul sa execute deplasari conform traseelor

definite prin puncte de reper cu coordonate geometrice

cunoscute.

- Elaborarea algoritmilor cu ramificari de conducere
cu modele de roboti.

- Programarea grafica a algoritmilor cu ramificari de
conducere cu modele de roboti.

Elaborarea si programarea algoritmilor cu

ramificari:

- notiune de algoritm cu ramificari;

- calculul conditiilor de ramificare a fluxurilor
de executie in baza datelor furnizate de
senzori;

Exercitii de:
- calcul al conditiilor de ramificare a fluxurilor de executie
in baza datelor furnizate de senzori;

- enumerare a blocurilor utilizate in programarea
algoritmilor cu ramificari;

- explicare a destinatiei blocurilor utilizate in programarea
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- blocurile utilizate in programarea
algoritmilor cu ramificari;

- setarea parametrilor blocurilor de senzori si
ale blocurilor de control al fluxului.

algoritmilor cu ramificari;

identificare a legaturilor cazuale intre setarile blocurilor
utilizate in programarea algoritmilor cu ramificari si
actiunile efectuate de catre robot;

elaborare a programelor care ilustreaza modul de
achizitie de catre roboti a informatiilor din mediul de
lucru;

elaborare a algoritmilor cu ramificari destinati deplasarii
modelelor de roboti conform traseelor propuse de catre
cadrul didactic;

elaborare a algoritmilor cu ramificari destinati deplasarii
modelelor de roboti pe terenuri cu obstacole cu pozitii
necunoscute;

elaborare a algoritmilor cu ramificari destinati deplasarii
modelelor de roboti pe trasee definite prin marcaje si
puncte de reper (linii, obiecte);

programare grafica a algoritmilor cu ramificari;
depanare a programelor cu ramificari.

Activitdti de modelare:

programarea robotilor Automobilul inteligent, Radarul,
Calauza, Broscuta inteligentd, Exploratorul, Gardianul,
Transportorul sa execute deplasari conform unor trasee
definite prin marcaje si puncte de reper.

- Elaborarea algoritmilor repetitivi de conducere cu
modelele de roboti.

- Programarea grafica a algoritmilor repetitivi de
conducere cu modele de roboti.

Elaborarea si programarea algoritmilor
repetitivi:

- notiune de algoritm repetitiv;

- calculul conditiilor de repetare a executiei in

Exercitii de:

calcul a conditiilor de repetare a executiei in baza datelor
furnizate de senzori;

enumerare a blocurilor utilizate in programarea
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baza datelor furnizate de senzori;

- blocurile utilizate in programarea
algoritmilor repetitivi;

- setarea parametrilor blocurilor utilizate n
programarea algoritmilor repetitivi.

algoritmilor repetitivi;

- elaborare a programelor care ilustreaza capacitatile
robotilor de a efectua actiuni ce se repeta de un numar
prestabilit de ori, un numar infinit de ori, pina la aparitia
unui anumit eveniment, pe durata unei perioade indicate
de timp;

- elaborare a algoritmilor destinati deplasarii modelelor de
roboti pe trasee cu sectoare ce trebuie parcurse de mai
multe ori;

- identificare a legaturilor cazuale intre setarile blocurilor
utilizate in programarea algoritmilor repetitivi si actiunile
efectuate de catre robot;

- programare grafica a algoritmilor repetitivi;

depanare a programelor repetitivi.
Activitdti de modelare:

- programarea robotilor Automobilul inteligent, Radarul,
Calauza, Broscuta inteligenta, Exploratorul, Gardianul,
Transportorul sa parcurga unul si acelasi traseu de un
numar indicat de ori, un numar infinit de ori, pina la
aparitia unui anumit eveniment, pe durata unei perioade
indicate de timp.

- Programarea grafica a algoritmilor paraleli de
conducere cu modele de roboti.

Elaborarea si programarea algoritmilor
paraleli:

- notiune de algoritm paralel;
- executia Tn paralel a sarcinilor;

- mijloace de sincronizare a proceselor de
executie Tn paralel a sarcinilor;

Exercitii de:

- explicare a modului de executie a algoritmilor paraleli;

- explicare a modului de lansare in executie in paralel a
sarcinilor;

- explicare a modului de sincronizare a proceselor de
executie Tn paralel a sarcinilor;
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- modul de utilizare a blocurilor in

programarea algoritmilor paraleli;

- setarea parametrilor blocurilor utilizate in

programarea algoritmilor paraleli.

identificarea situatiilor Tn care apare necesitatea utilizarii
algoritmilor paraleli;

enumerare a blocurilor utilizate Tn programarea
algoritmilor paraleli;

explicare a destinatiei blocurilor utilizate in programarea
algoritmilor paraleli;

elaborare a programelor care ilustreaza capacitatile
robotilor de a efectua actiuni in paralel;

identificare a legaturilor cazuale intre setarile blocurilor
utilizate in programarea algoritmilor paraleli si actiunile
efectuate de catre robot;

programare grafica a algoritmilor paraleli;

depanare a programelor ce implementeaza algoritmi
paraleli.

Activitdti de modelare:

programarea robotilor Pianistul, Tobosarul, Radarul,
Calauza, Broscuta inteligenta, Exploratorul, Gardianul sa
execute actiuni concomitente.

- Elaborarea algoritmilor de conducere cu modelele
de roboti in care intervin prelucrari de date.

- Programarea grafica a algoritmilor de conducere
cu modele de roboti in care intervin prelucrari de
date.

Algoritmi cu prelucrari de date:

tipuri simple de date;
tipuri structurate de date;

- marimi constante si variabile;

blocurile de date (constante, variabile, text,
operatii logice, operatii aritmetice, operatii
relationale, valori aleatorii);

conectori de date;

Exercitii de:

enumerare a tipurilor de date;

identificare a tipurilor de date propuse de catre cadrul
didactic;

exemplificare a tipurilor de marimi;

identificare a tipurilor de marimi propuse de catre cadrul
didactic;

identificare a situatiilor in care apare necesitatea
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Competente de baza

Teme / Continuturi / Notiuni-cheie

Activitati de invatare si evaluare recomandate

- schimburi de date intre blocuri.

prelucrarii datelor;

- enumerare a blocurilor utilizate Tn programarea
prelucrarilor de date;

- explicare a destinatiei blocurilor utilizate in programarea
prelucrarilor de date;

- elaborare a programelor care ilustreaza capacitatile
robotilor de a efectua actiuni in dependenta de
rezultatele prelucrarilor de date;

- identificare a legaturilor cazuale intre setarile blocurilor
utilizate in programarea prelucrarilor de date si actiunile
efectuate de catre robot.

Activitdti de modelare:

- programarea robotilor Automobilul inteligent, Radarul,
Calauza, Broscuta inteligenta, Exploratorul, Gardianul,
Transportorul sa execute misiuni bazate pe masurarea
caracteristicilor mediilor de lucru (distante, nivele de
luminozitate, culori ale marcajelor, culori ale
obstacolelor, nivele de sunet, parametri energetici,
unghiuri de rotatie, prezenta sau absenta anumitor
obiecte, pozitia robotului in spatiu etc.).
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4. Sugestii metodologice

Pornind de la caracterul pluridisciplinar si aplicativ al disciplinei scolare Robotica, se
recomanda utilizarea cit mai larga Tn procesul de predare-invatare a metodelor activ-
participative. Prin urmare, procesul de predare-invatare a disciplinei scolare Robotica se va
baza mai mult pe efectuarea de lucrari cu un profund caracter practic. Formarea si dezvoltarea
competentelor preconizate se fa face prin activitati de concepere, asamblare, elaborare de
algoritmi si de programare a modelelor de roboti. Cea mai indicata forma de elementizare a
unor astfel de activitati este lucrul in echipa, cu individualizarea explicita a sarcinilor puse in
fata fiecarui membru al echipei.

Timpului alocat expunerii de materii teoretice va trebuie sa fie cit mai mic. in general, materiile
teoretice vor fi predate si invatate, preferabil, doar in contexte de solutionare a unor probleme
practice concrete, ce apar in activitatile de construire si de programare a modelelor de roboti.
Anume in astfel de contexte cadrul didactic va facilita integrarea de catre elevi a cunostintelor
fundamentale pe care ei le-au achizitionat Tn procesul de studiere a matematicii, fizicii si
informaticii.

Tn activitatile practice accentul se va pune pe realizarea cu exactitate si la timp a sarcinilor de
lucru. Realizarea proiectelor in cadrul activitatilor practice va urmari nu numai dezvoltarea
abilitatilor individuale, dar si a celora de lucru n echipa.

Activitatile propuse elevilor de catre cadrul didactic vor avea drept scop incurajarea elevilor sa
gindeasca creativ, sa analizeze situatii si sa foloseasca gindirea critica pentru rezolvarea
problemelor din lumea realda. Munca in echipa si cooperarea vor sta la baza oricarui proiect de
robotica, propuse de catre cadrul didactic. Elevii vor fi invadtati ca este acceptabil sd comita
erori, mai ales dacd acest lucru conduce la gasirea unor solutii mai bune. Robotica va fi
prezentatd ca fiind o cale captivanta si distractiva in Tnsusirea intuitiva si temeinica a mai
multor cunostinte din matematica, fizica, informatica, stiinte ale naturii.

Activitatile de predare-invatare recomandate pentru disciplina scolara Robotica includ:

Identificarea si analiza problemelor. Cadrul didactic va Tncuraja elevii sa abordeze problemele
in ansamblu, sa stabileasca prioritatea lor. Pentru proiecte vor fi selectate misiuni de roboti cit
mai sugestive, mai aproape de realitate, creindu-se elevilor contexte cunoscute de ei. Elevii vor
fi invatati ca, Thainte de a demara procesul de concepere si de modelare a unui robot, este
foarte important sa fie definitd exact misiunea acestuia, sa fie analizate conditiile din
eventualul mediu de lucru al robotului, sa fie identificate problemele ce pot aparea atit in
procesul de concepere a modelului de robot, cit si in construirea modelului Tn cauza.

Modelarea. Aceste activitati sint foarte importante atit pentru dezvoltarea dexteritatilor si
abilitatilor motorii fine, a atentiei, preciziei si imaginatiei spatiale, cit si pentru dezvoltarea
abilitatilor de construire, algoritmizare, programare si utilizare eficienta a sistemelor
cibernetice. Se recomanda folosirea in calitate de resursa educationala a seturilor dedicate de
modele de roboti, in special a celora de tipul LEGO Mindstorms EV3.

Proiectarea. Elevii vor fi orientati sa constientizeze importanta unei proiectari bazate pe
concepte si idei de implementare bine gindite. n procesul proiectrii propriu-zise, accentul se
va pune pe dezvoltarea unei gindiri flexibile si critice, pe consolidarea capacitatilor de
autoevaluare a solutiilor propuse de elevi si, in caz de necesitate, de revizuire si de
Tmbunatatire a propriilor solutii, formulate anterior.



Algoritmizarea. Realizarea misiunilor modelelor de roboti, propuse elevilor, vor implica, in mod
obligatoriu, elaborarea de algoritmi, de la cei mai simpli — liniari, cu ramificari, repetitivi Tn
cazul claselor gimnaziale, pina la cei mai complecsi — algoritmii paraleli in cazul claselor liceale.
Cadrul didactic va indruma procesul de Tnvatare prin proprie experienta, propunindu-le elevilor
medii simulate de lucru, complexitatea carora creste de la o misiune la alta. Se va evita
elaborarea de algoritmi ce opereaza doar cu date numerice, accentul punindu-se pe
prelucrarea datelor achizitionate de senzori, pe modalitatile de interogare a acestora, de
prelucrare a intreruperilor, de schimbare a fluxului de executie in dependenta de conditiile din
mediile de lucru al robotilor.

Programarea. Programarea va fi predata si invatata prin prisma implementarii algoritmilor de
conducere cu robotii. Desi laboratoarele moderne de robotica ofera mai multe medii de
programare, se recomanda utilizarea mediilor vizuale (grafice), adaptate la specificul
modelelor de roboti, de exemplu, a celora de tipul LEGO Mindstorms EV3.

Jocurile didactice si competitiile cu modele de roboti. Aceste activitati de predare-invatare vor fi
folosite nu doar pentru cresterea atractivitatii stiintelor reale, dar si pentru insusirea cit mai
profunda a principilor de baza ale ciberneticii. Cadrul didactic va pune in prim plan formarea
capacitatilor de identificare de catre elevi a legaturile cazuale intre misiunile realizate de catre
roboti, constructia acestora, algoritmii si programele de comanda cu robotii. Elevii vor fi
orientati sa faca analize ale experientelor individuale si colective de participare la jocurile
didactice si/sau competitiile cu modele de roboti, s propuna si sd implementeze masuri de
ifmbunatatire a constructiilor, algoritmilor si programelor elaborate de ei.

n activitatile de invitare, bazate pe jocuri didactice si competitii cu modele de roboti, cadrul
didactic va lua in considerare faptul ca pentru unii din copii jocurile si competitiile pot deveni
acaparatoare. In astfel de situatii, cadrul didactic va reorienta atentia elevilor, indrumindu-i s3
se concentreze pe identificarea si analiza cauzelor de natura tehnica si algoritmica ale
succeselor si/sau insucceselor modelelor de roboti conceputi de ei.

in cazul elevilor din clasele primare, activititile de nvdtare se vor baza, in principal, pe
asamblarea de modele elementare de roboti si jocuri didactice ce implicd conducerea
manuala, automata sau manumatica a modelelor de roboti, propuse de cadrul didactic.

Se recomanda ca activitatile de Tnvatare desfasurate cu elevii din clasele gimnaziale sa se
bazeze, in principal, pe asamblarea si programarea unor modele de roboti ce interactioneaza
cu mediile simulate de lucru. Jocurile didactice, utilizate in cazul acestei categorii de elevi, vor
complementate cu competitii ale modelelor de roboti, propuse de cadrul didactic.

n cazul elevilor din clasele liceale activititile de invatare se vor baza, in mare parte, pe lucrul in

echipe, iar sarcinile puse in fata echipelor vor include nu doar asamblarea modelelor de robotji,
dar si elaborarea de algoritmi si programe de conducere cu ele in medii simulate de lucru.
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5. Sugestii pentru evaluare

Axarea procesului de finvatare-predare-evaluare pe competente genereaza o structura
continua a evaluarii, realizata prin evaluari formative si evaluari sumative (finale).

Activitatilor de evaluare sporesc nivelul de motivatie a elevilor si asigurda obtinerea unui
feedback continuu, care permite corectarea operativa a procesului de Tnvatare, stimularea
autoevaluarii si evaluarilor reciproce, punerea in evidenta a succeselor si insucceselor.

in cazul disciplinei scolare Robotica, un element inovator al evaludrii este posibilitatea de
utilizare a seturilor pentru asamblarea si programarea modelelor de roboti, a resurselor
educationale digitale, care includ teste ce pot fi administrate atit pe calculatoarele locale, cit si
on-line.

Pentru a permite o individualizare a evaluarii si o motivare suplimentara a elevilor, sarcinile de
evaluare formativa vor fi ierarhizate pe grade de dificultate. Elaborarea itemilor pentru
evaluare va fi realizatd in contextul taxonomiilor lui Bloom (componenta cognitivd), Dave
(componenta psihomotorie) si Krathwohl (componenta afectiva).

Metodele folosite pentru evaluarea continua presupun chestionarea orald sau scrisa, studiile
de caz, lucrarile practice, proiectele, testarile interactive asistate de calculator.

Pentru a eficientiza procesele de evaluare, Tnainte de a demara evaluarile propriu-zise, cadrul
didactic va aduce la cunostinta elevilor tematica lucrarilor, modul de evaluare
(bareme/grile/criterii de notare) si conditiile de realizare a fiecarei evaluari.

Tn procesul evaludrilor continue se va da atit o apreciere obiectivd a cunostintelor si
competentelor elevilor, cit si a progreselor individuale, inregistrate de acestia.

Evaluarea curentd/formativa se va realiza prin diverse modalitdti: observarea
comportamentului elevului, analiza rezultatelor activitatii elevului, discutia/conversatia,
prezentarea proiectelor individuale de activitate. Prin evaluarea curentd/formativa, cadrele
didactice informeaza elevul despre nivelul de performanta; il motiveaza sa se implice n
formarea si dezvoltarea competentelor.

Evaluarea sumativa se realizeaza la finele fiecarei teme in baza simularii in laboratoarele de
Robotica a unei situatii de problema din contexte simulate variate, care solicita elevului
demonstrarea competentei formate. Cadrele didactice vor elabora sarcini prin care vor orienta
comportamentul elevului spre demonstrarea sistemului de cunostinte si abilitati. in acest scop
vor fi clar stabiliti indicatorii si descriptorii de performanta ai procesului si produsului realizat
de catre elev.

Pentru desfasurarea evaluarilor asistate de calculator se recomanda utilizarea instrumentarul
de testare, elaborat de catre marii producatori de calculatoare, echipamente de retea si de
produse-program.

Probe de evaluare a competentelor, in baza situatiilor de problema din laboratoarele de
robotica:

— asamblarea si dezasamblarea structurilor de rezistenta a modelor de robot;i;

— asamblarea si dezasamblarea sistemelor de locomotie a modelelor de roboti;
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— asamblarea si dezasamblarea modelelor sistemelor de executie a robotilor;
— instalarea si dezinstalarea surselor de alimentare ale modelelor de roboti;
— instalarea si dezinstalarea unitatilor de comanda ale modelelor de roboti;
— instalarea si dezinstalarea senzorilor modelelor de roboti;

— controlul manual al modelor de roboti;

— controlul automat al modelor de roboti;

— controlul manumatic al modelor de robotji;

— algoritmizarea proceselor de comanda cu modelele de robot;i;

— programarea grafica a modelor de roboti.

n calitate de produse pentru misurarea competentei se vor folosi, dupé caz:

structuri de rezistenta asamblate / dezasamblate;

— sisteme de locomotie asamblate / dezasamblate;

— sisteme de executie asamblate / dezasamblate;

— surse de alimentare instalate / dezinstalate;

— unitati de comanda instalate / dezinstalate;

— senzoriinstalati / dezinstalati;

— misiune a modelului de robot cu control manual indeplinita;

— misiune a modelului de robot cu control automat indeplinita;
— misiune a modelului de robot cu control manumatic indeplinita;
— mediu simulat de lucru al modelului de robot propus creat;

— algoritm de comanda ce realizeaza misiunea propusa elaborat;
— program de comanda ce realizeaza algoritmul propus elaborat;

— model de robot ce realizeaza misiunea propusa elaborat si programat.

60/ 61



Bibliografie

Joita Elena, coord.; llie Vali, Mogonea Remus s.a. Profesorul si alternativa constructivista a
instruirii. Editura Universitara, Craiova, 2007

Joita Elena. A deveni profesor constructivist. Editura Didacticd si Pedagogica, 2008. 372
pag.

Philippe Jonnaert, Moussadak Ettayebi, Rosette Defise. Curriculum si competente. Un
cadru operational. Asociatia de Stiinte Cognitive din Romania, 2010. 111 pag.

Mark Rollins. Beginning LEGO Mindstorms EV3. Apress, 253 pag.

Mario Ferrari, Gulio Ferrary, Ralph Hempel. Building Robots with LEGO Mindstorms.
Syngress Publishing Inc., 2002. 615 pag.

Daniele Benedettelli. The LEGO Mindstorms EV3 Laboratory. Printed in USA, 2014. 409 pag.
Gununnos C. A. PoboToTexHUKa gna geteit u pogutenein. — CMN6.: Hayka, 2013. 319 c.

James J. Trobaugh, Mannie Lowe. Winning LEGO Mindstorms Programming. Apress, 225
pag.

http://mindstorms.lego.com/en-us/News/ReadMore/Default.aspx?id=351333;

61/61


http://mindstorms.lego.com/en-us/News/ReadMore/Default.aspx?id=351333

