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Otto, a geométer: Mérés robotlépésekkel.

Fa téma
Geometnai alakzatok keriiletének és teriiletének kiszamitisa a HP Otto robot megfelelt mozgasra
vald programozisaval,

Célok és feladatok
Tanulisi célok

1. -Srabdlyos geometrial alakzatok kerlletének aronositdsa és kiszamitasa az Otto robot
segitségével,
programozott mozgisa réven,

2. - Teéglalapok, négyzetek ¢s haromszogek teriletére vonatkozd képletek megertese &5
alkalmazisa a robot lépéseinek metrikus mértékegysigekre torténd dtviltisival,

3. - Aszekvenciilis programozis és 3 szamitasi gondolkodis alapelveinek bemutatdsa.

4. - A mérések valos élethelyzetekher vald kapesolisa, a térbeli tijékozodds és a
matematikai logika megerasitése.

Tanubisi feladatok

I. - Programozzuk Otto mozgasat, hogy srimulilja a geometnai alakzatok kirill jarist a
kivetkero tiblin
a padlin.

2. - Szimolja meg és alakitsa &t Otto Kpéseit centiméterekre vagy méterekre.

3. - Szimiisa ki a keriiletet az Ouo dlial megtett tavolsigok Hsszegzésével.

4. - Alkalmazza a megfeleld képleteket az alakzatok teriiletének kiszamitasahoz.

5. - Mutassitok be a csoport eredményeit, és osszatok meg a hasznalt kodot.
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Interdiszciplinaris kapcsolatok

Kapcsolodo tantiargyak
1. Technolégia: Otto Blockly vagy Arduino hasznalata a mozgéasok programozisihoz.
2. - Testnevelés: Geometriai alakzatok abrazolasa valos térben a testmozgas segitségével.
3. - Mivészeti nevelés: Figurak tervezése és vizualis dbrazolasa, beleértve a robotok
diszitését.
4. - Nyelvmiivészet: A folyamat és a csoport eredményeinek szobeli bemutatasa.

Gyakorlati alkalmazasok

1. Valds terek keriiletének és teriiletének mérése nem hagyomanyos mértékegységekkel.
2. - Az épitészetben, mérndki vagy tervezési teriileten alkalmazhato térbeli készségek fejlesztése.
3. - Alogikus gondolkodas alkalmazasa kézzelfoghat6 kontextusban, a digitalis

kompetencia tamogatasaval.

Sziikséges anyagok és forriasok

Fizikai erdforrasok
1. - HP Otto robot (csoportonként egy)
2. - Maszkoloszalag az alakzatok megjeldléséhez a padlon
3. - Vonalzok, mérépaleik vagy mérdszalagok

Digitalis eréforrasok

1. Szamitogépek internet-hozzaféréssel
2. - Projektor vagy szimuliciés megjelenitési lehetoség

A foglalkozas felépitése

Bevezetés

1. - A keriilet és a teriilet fogalmanak magyarazata, vizualis példakkal.

2. - A feladat bemutatisa: Otto programja, hogy jarjon kérbe egy alakzatot a padlén, és
szamitsa ki a méreteit.

Fejlesztés
1. Otto programozasa, hogy kivesse az alakzat oldalait.

2. - Mérje meg, mennyi id6 alatt tesz meg Ott6 10 em-t.
3. - Hatirozd meg az egyes oldalakat és a teljes keriiletet.
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4. - Alkalmazz képleteket a teriilet kiszamitasahoz.
5. -Jegyezzétek fel és hasonlitsatok dssze a csoportok eredményeit.

* A szamitasok és a hasznalt kodok megosztasa.
* Iranyitott elmélkedés: Melyik alakzat volt kdnnyebb? Milyen hibakat javitottak ki?

¢ Kapcsolddas a valos élethez: Hol tudnank hasznalni ezt a fajta robotalapu
mérést?

Varhato eredmények

Legfontosabb tanulsagok
1. Kéoriilhatarolasok és teriiletek azonositdsa programozott mozgasok segitségével.
2. Matematikai képletek gyakorlati alkalmazasa gyakorlati tevékenységek soréan.
3. Bevezetés a szdmitogépes gondolkodésba egyszerli programozason keresztiil.

Végeredmények

1. A tanulok szamitéasai és geometriai 4brak abrai.
2. A foglalkozas soran bemutatott gyakorlati problémak megoldasa.

Adalékok
Javaslatok

+  Oszténdzze a csapatmunkat az Ssszetett feladatok megoldaséra.
¢ Hasznaljon kérdezési technikakat a képletek megértésének megerésitésére.

Lehetséges bovitések

¢ A halad6 tanulok szamara vezesse be a térfogat fogalmat a 3D abrakon.
* Kapcsolja 6ssze a teriileteket és keriileteket a sportstatisztikakkal és a fizikai
tevékenységekkel.
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