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Fékuszban:
*Tehetségfejlesztés

1. feladat: : Hogyan néz ki a t3j?

A didkok hozzak létre a taj elemeit.

Minden megoldas jo!

Barmilyen eszkdz és anyag felhasznalhatd!
Felhaszndlhatjatok az Otletbazarban taldlhato
otleteket és anyaglistat, sajat otleteiteket, vagy
egyszerlen hagyjatok, hogy a gyerekek
kreativitasukkal oldjak meg a feladatot.

Otletbazar — néhany otlet:

e Kornyezet épitése ArTeC blokkokbdl
e Kornyezet épitése Ujrahasznositott anyagokbdl

* Rajzolas

e Szamitégépes grafika készitése
A kilonb6z6 megoldasok részleteiért lasd az

Otletlapokat!

Fejlesztett teriiletek:
Fékuszban:

* Térbeli tajékozddas
* Finommotorika

¢ Kreativitas

Ezen kiviil:

* Figyelemkoncentracio

* Tantdrgyi koncentrdcié -
Természettudomanyok
Tehetséggondozas

2. feladat: Hogyan néz ki egy mozgathaté
végtagokkal rendelkezé babu?

A didkok egy mozgathaté végtagokkal rendelkezé
emberi figurat készitenek.

Minden megoldas jé!

Barmilyen eszkoz és anyag felhasznalhatd!
Felhasznalhatjdtok az Otletbazarban talalhatd
Otleteket és anyaglistat, sajat oOtleteiteket, vagy
egyszerlien hagyjatok, hogy a gyerekek
kreativitasukkal oldjak meg a feladatot.

Otletbazar — néhany otlet:

* Babu épitése ArTeC blokkokbdl

* Kartonbabu kivagasa és 6sszekapcsoldsa

* Rajzsorozat készitése

¢ Animacios szerkeszté hasznalata

A kiilonb6z6 megoldasok részleteiért lasd az

Otletlapokat!

Fejlesztett teriiletek: In addition:

Fékuszban:

¢ Finommotorika .
e Térbeli tajékozddas

e Kreativitas

Figyelem,
koncentracié
Tantargyi
koncentracié-Rajzolas,
Infomatika,
Tehettséggondozds

e TR etk R R R R R

nevét!

Az eredmények kezelése:

Akasszatok fel a képeket a falra, és kérjétek meg a gyerekeket,

hogy rendezzék Sket a sajat szabalyuk szerint. Taroljatok az
objektumokat a szekrényben, és cimkézzétek fel a csoport
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Fékuszban:
Tehetségfejlesztés

A lecke céljai:

» SzOvegértés
Problémamegoldas

* DoOntéshozatal

* Csoportmunka szervezése

=

Volt egyszer hol nem volt, egy kopasz kisfid akit Kelo?iannak (Kelolan)
hivtak. Keloglan és az edesanyja nagyon szegények voltak és egy kicsi
hazban éltek ketten. Nem volt pénzik ételre ezert nagyon nehéz életik
volt. Egy nap Kelo?'lan elment halaszni, ho%y halat gJon vacsorara.
Elindult  hat a kézeli folyohoz, és a parton bedobta a botjat a vizbe.
Nem sokkal késdbb fogott is e?y hatalmas halat, de ez a hal mas volt,
mint a tobbi. Gyonyoru volt, olyan, amilyet Kelog{an még soha életében
nem latott. Mégis, vacsoranak szanta maganak és az édesanyjanak.

Szerepl6k tulajdonsagai és interakcioi Szt.ereplok.artya hafzr!a!?t?: By o -
Mindegyik tanuld kit6lti a sajat szereplGkartyajat:
Szerepl§ Tulajdonsagok Interakciok R fell'rja a szerepl6 nevét
Keloglan sétal, beszél, Kéz6sen mozognak, . felirja a tulajdonsagait, mozdulatait, reakcidit, stb.
mozgatja a karjait | beszélgetnek egymassal és . 7. s P . . .
a2 \degennel . 6sszeirja az épitendd kdrnyezeti elemeket és egyéb
Keloglan Sétal, beszél, kiegészit6ket
édesanyja mozgatja a karjait , . Lo,
. atgondolja a robot épitésének
Szamar Sétal Keloglan, az édesanyja és . o . .
2 palotai 610k szakaszait, eszkozeit, anyagait Keloglan
Hal Mozog A tanulok tobbet is hasznalhatnak . . .
P o pz Keloglan Edesanyja
a Szerepl6kartya egy-egy részébdl,
Palota 6rok Sétal, beszél, ha szi.'lkséges! T
mozgatja a karjait
Mozogni
Javaslatok P
e - — Beszélni
4 . V'
K D Felemelni a kezét
. "::’ fgy hivnak:
Ezt épitem: _I
P a3 )
- e A halban kell lennie
- gy hivnak: -
* A robotomnak tudni kell: egy talnak.
., K i fiours Az aranyat ki kell
® Keszitsetek egy egyszeru tigurat ArleC | X . . e s
Ke52|tsetel egy egyszer’u Ilgurat ArTeC K Snteni a talbél.
blokkokbdl, mozgathato labakkal, karokkal 2 fay hivnak: —
vagy sza’jja|_ Lenni kellene még ennek:
¢ 3 A torten,et fo
Javasolt eszk6z6k lo bivnss cselekvései
* ArTeC robot és blokkok (min. Atgondelom ext: Oszd fel a
a 112 részes készlet) szovegrészt
Ko X darabokra

* Anatdmiai modellek vagy
képek szdjakrol, kezekrdl,
[abakrol

* Fehér papir, ceruza, mappak

Készits listat a
sziikséges dolgokrol
Sziikséges fajlok
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Javasolt eszkdzok

* ArTeC blokkok (min. a 112 részes készlet) és
ArTeC robotika készlet (legalabb egy Studuino
alaplap, 2 DC motor, kerekek, 1 szervomotor,
1, 2 vagy 5 nyomégomb, 1 infravoros érzékeld,
1 accelerométer, 2 LED, fogaskerék, fogasléc)

* Anatdmiai modellek vagy képek szdjakrdl,
kezekrdl, l1abakrol

* Fényképek, videdk a kapzsisag kiilonb6zé
tipusairdl, gondolattérkép vagy diagram vazlat,
torténetvazlat

* Karakterkartya és robotfeladatkartya sablonok

Javaslatok

* Beszéljétek meg, hogyan térténnek az emberi
mozgasok.

* Végezzetek el néhdny mozgast egyiitt, és a
gyerekeknek észre kell venniiik sajat mozgasaik
fazisait.

* Mutassatok mozgathaté anatdmiai modelleket
a gyerekeknek.

* Készitsetek egy egyszerdi figurat ArTeC
blokkokbdl, mozgathato labakkal, karokkal
vagy szajjal.

Kiveszi a talat a
hal hasabal
ﬁ Robot feladatkarty

-
Robotom neve: .

A robotomhoz szilkséges alkatrészek: 4

Fékuszban:

* Tehetségfejlesztés

A ora céljai:

* Finommotorikus készségek
fejlesztése

* Problémamegoldas

* Dontéshozas

* Testkép

* Egyszer( szerkezetek

Robotfeladatkartya kitoltése

A szereplGkartya, a fejlesztési szempont és a
programozasi szint alapjan valassza ki a robot
tevékenységét és a program bonyolultsagat ugy,
hogy azilljen a gyerek képességeihez.

Szilikség esetén (pl. tisztazas vagy differencialds
céljabdl) tovabbi robotkartyak is kitolthetdk.
Tervezzék meg tobb féle épitési/programozasi
moddal a robotot!

A robotkartyakat a célnyelven toltsék ki!

A tablazat nem minden oszlopat kell kitdlteni, csak
amelyek relevansak a robot adott mikodése
szempontjabdl.

A tablazat egyes sorai alapjan nyelvtanilag helyes
mondatokkal irjak le a robot mikodését a
célnyelven!
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Igy fog mitkddni a robotom: T,

A

Kapcsolddo témak a Technikai sarokban
* Programming DC motor (2.a)
* Winding the engine a number of times (2.a, 2.b)
* Programming servo motor (3.a)
* Moving the arm to a given angle (3.a)
* Repeated movement of the arm for a number of times (3.b)
* Testing and programming Touch sensor (4.3, 4.b, 4.c)
* Programming an Accelerometer (4.e)
* Testing and programming IR Photoreflector (7.3, 7.c, 7.e)

. / \ \ * Using an IR Photoreflector for detecting an object (7.d, 7.e)

85 /5.000

The scene is stunned
with axially constructed
actors and a fishing rod
with a magnet

Scenes with a DC motor-
driven fishing rod and fish

PROG1

~

The rod is reeled in
and out using an
accelerometer.
Robots interacting
with an infrared
sensor

Cooperation between
an accelerometer-
guided fishing rod
and a fish on a gear.

PROG4
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Ideas for robots on different programming levels

The rod is reeled in
and out using an Cooperation between
Scenes with a DC motor- accelerometer. an accelerometer-
driven fishing rod and fish Robots interacting guided fishing rod
with an infrared and a fish on a gear.
sensor

PROG1 PROG2 PROG3 PROG4

A kiilonos hal

The scene is stunned
with axially constructed
actors and a fishing rod
with a magnet

P1 Tengelyes szereplSkkel babozas

Megépités:

* Anya figura megépitése tengelyesen mozgathaté karokkal.

* Fiu figura megépitése tengelyesen mozgathaté karokkal.

* Horgdszbotot fogaskerék attétek segitségével fel- és letekerhet6 madzagra kotott
magnessel épitjik meg.

* Halak és jelképes folyd a kornyezet. 1-2 halon magnes elhelyezve és igy kifoghaté a
horgdszbot segitségével a folydbdl néhany hal.

P2 DC motorral miik6dé figurak

a.) Anya a P1-hez hasonldan épitve.

* Fil nagy méretl( figura, melynek a karjaba van épitve egy 1 DC motorral,
fogaskerék attétekkel meghajtott horgaszbot. 2 nyomoégombbal le- és feltekeri a
magnessel elldtott madzagot és ezzel fogja ki a halat.

* Halak és a kdrnyezet a P1-hez hasonléan megépitve.

b.) Anya a P1-hez hasonléan.

* Fitl a P2/a)-hoz hasonléan megépitve.

* Hal 1 DC motorral, 1 nyomégombra elére megy, a farka 1 szervomotor segitségével
mozog. 2 LED (1 jobbra, 1 balra mozgéskor) vilagit.

P3 Accelerométerrel vezérelt robot miikodése

* Anya a P1-hez hasonldan épitve.

* Fill a P2-h6z hasonléan megépitett szerkezet, de 1 accelerométer dontésével
tekerhet§ a karjaba épitett horgaszbot fel és le.

* Hal szerkezete is hasonld a P2-h6z, de 1 infravoros érzékel6 van az oldalara
szerelve. Ez ha érzékeli a horgaszbot végén elhelyezett kockat, akkor megill, de a
farkat mozgatja tovabb és vilagitanak a megfelel6 oldalon elhelyezett LED-ek.

P4 Fogaskerekes statikus és accelerométeres robot egyiittm(ikodése

* Anya a P1-hez hasonldan épitve.

* Fill a P1-hez hasonldan épitve.

* Horgaszbot 1 szervomotor és 2 nyomdgomb segitségével, |éptetve fordul jobbra és
balra. 1 DC motor, 1 acceleromoterrel vezérelve le- és feltekeri a madzagra szerelt
kockakat, amit érzékelnek a halak.

* Halak egy fogasléc palyan 1 DC motorra szerelve, fogaskerékkel el6re ,,Usznak” 1
nyomdgomb lenyomdsara. 1 infravoros érzékeld van rajuk épitve, ha ez érzékeli a
horgaszbotra szerelt kockdkat megalinak. Ekkor a fogasléc palya megemelkedik, és
a halakon elhelyezett 2 LED (1-1 db) villogni kezd.
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