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Az Eurdpai Unio feltétlendl egyeznek meg az Eurdpai Unié vagy az Eurdpal Oktatdsi és Kulturdlis Viégrehajté Ugyniokség (EACEA) Lt

tarsfinanszirozasaval

hivatalos dlldspontjdval. Sem az Eurdpai Unig, sem az EACEA nem vonhatd feleldsségre miattuk.

Okolégiai kdlcsénhatasok:

Micro:bit és Artec segitségével

Célok és feladatok Tanulasi

célok

1.
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Epitsen fizikai dbrdzolisokat navényekrdl, novényevikrdl és ragadozdhkndl Artec darabok
segitségdyel,

Programozza a Micro:bit-et kilonbozd tipusd reakcidkkal egy masik éldlény tipusatdl

ds kizelségétdl fliggden.

Helyezze el az elemeket egy szimuldlt kérnyezetben (élShelyen).
Megfigyelje, elemezze éc magyarazza a trdfikus kilcsdnhatdsokat.
Fogalmazzon meg hipotéziseket az Gkoszisztéma egyensilydban bekovetkerd viltozdsokrdl.

Didaktikai feladatok

It
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Programozza be az Otto robot mozgasat Ggy, hogy a talajon léwd geometrial alakzatok utjat
szimubilja.

Seamolja meg és alakitsa at a robot |épéseit centiméterekre vagy méterekre.
Szamitsa ki a kerlletet az Oto dltal mért oldalak dsszeadasdval,

Alkalmazza a megfeleld képleteket a bejart alakzat tertletének kiszamitdsahoz,
Csoportokban mutassitok be az eredményeket, és osszitok meg a haszndle kddot.
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Interdiszciplinaris kapcsolatok
Kapcsolddé tantargyak

Technoldgia: A Micro:bitek kdzétti kommunikaciéhoz radiot hasznélnak.
Miivészeti oktatas: ElSlények tervezése és fizikai felépitése az Artec segitségével.
Spanyol nyelv: A megfigyelt interakciok szdbeli és irdsbeli leirasa.
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Ertékek oktatasa: A fenntarthatdsag és az okoszisztéma megdrzésének tudatositasa.
Gyakorlati alkalmazasok

1. A taplalékhdlozat mikodésének aktiv megértése.

2. Az okok és kévetkezmények megfigyelése egy koldgiai rendszeren beliil.
3. Kérnyezeti problémak azonositdsa és megoldasok megfogalmazasa.

Sziikséges erdforrasok és anyagok Fizikai
eréforrdsok

1. Micro:bit tébldk (csoportonként egy).

2. Artec darabok, hogy él6lények fizikai reprezentacidit épitsék.

3. Szalag az 6koszisztéma terlileteinek lehatdroldsdra az osztdlyteremben vagy a padlén.

4. Plakatok vagy kértydk az egyes csoportoknak kijelolt szerepekkel (ndvény,
névényevé vagy ragadozo).

Digitalis eréforrasok

1. Szamitégépek internet-hozzaféréssel.
2. Lehetdség a kéd kivetitésére vagy szimuldciok bemutatdsara.

A foglalkozas felépitése
Bevezetés
1. A Naprendszer mozgasinak magyarizata: forgds, forgds, valamint a Naptél valé tivolsig
és a keringési sebesség kdzotti kapcsolat.
2. Afeladat bemutatasa: az Otto program, amely egy bolygd Nap kériili palyajat kéveti.

Fejlesztés

1. Minden csoport a csapatahoz rendelt bolygénak megfeleléen disziti az Ottéjat.
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2. Felismerik, hogy a bolygojuk palyaja milyen lenne a forgatdkényv szerint.

e

Ugy programozzak a robotot, hogy kérbe-kérbe mozogjon.

4. Bedllitjdk a sebességet vagy a lépések kozétti varakozasi idét, hogy szimulaljak a bolygd relativ
sebességét.

Zaras
*  Minden csoport elmagyarazza a bolygdjuk jellemazdit.

* Iranyitott elmélkedés: Melyik bolygd mozgott a leggyorsabban? Miért vannak
kiilénbségek a keringési sebességek kozott?

Vérhato eredmények
Legfontosabb

tanulsdgok

A Naprendszer heliocentrikus modelljének megértése.

A Naptdl valo tavolsag és a keringési id6 kézotti kapcsolat.

Képesség egyszer(i szekvencidk oktatasi céld programozasara.

A tudomanyos gondolkodds, az aktiv megfigyelés és a szobeli kifejezésmad fejlesztése.
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Végtermékek

1. Bolygénak programozott és diszitett HP Otto robot.
2. A Naprendszer csoportos szimulécidja az osztalyteremben vagy a jatszotéren.
3. Szdbeli prezentécié minden csoport részérdl.

Tovabbi megjegyzések
Javaslatok

*  Aszimuldciot videdra lehet rogziteni a visszanézés vagy megosztas céljabol.

*  Hanghatdsok vagy testreszabott LED ikonok integraldsa a fajoktdl figgden.

* Ismételje meg a tevékenységet a csoportok kdzétti szerepeserével, hogy megértse
a kiilénboz6 nézépontokat.

Lehetséges bovitések

*  Szimuldljon olyan jelenségeket, mint az erdGirtas, a szdrazsag vagy az invaziv fajok
behurcolasa.

*  Adjunk hozza érzékelGket (hémérséklet vagy fény) a valds kornyezeti feltételek szimulalasahoz.

*  Bdvitsiik a programozott kodlcsdnhatdsok szamat, hogy dsszetettebb dkoldgiai halézatot
hozzunk létre.
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