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Halmazallapotok

Evfolyam Miiveltségi teriilet, tantargy = Tantargyi kapcsolédasok

Természettudomany és féldrajz
Természetismeret

Az bra célja és didaktikai feladatai

Az 5. osztalyos tanulok igy jatékosan, a gyakorlatban ismerhetik meg a viz kérforgasanak kiulénb6z4
szakaszait (parolgas, lecsapddas, csapadeék, felszini lefolyds) az INDI kisautd segitségével, amely
végighalad egy elére tervezett palyan.

Az dra hatasa

Digitalis kultura,

Jatékosan és interaktivan vezetjuk végig a tanuldkat a viz korforgdsanak lépésein, segitve 6ket abban,
hogy vizudlisan és gyakorlatban is megértsék ezt az alapvetd természeti jelenséget. Az INDI kisautd
szinkédos iranyitasanak kdszénhetéen a palya valtoztathato, igy a gyerekek akar maguk is
készithetnek kulénb6z6 palyakat. A nagy valtozatossagot lehetdveé tevd palyan ujszerl szituacidkban,
élményszerlien gyakorolhatnak, ez tudasuk megszilardulasat segiti eld.

Felhasznalt eszkozok és forrasok

Alami tanterv, helyi tanterv, tankényvek

INDI robot és szinkdd kdrtydk

INDI robotpdlya, feladatlapok
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Foglalkozas terv

Bevezetés és

Rovid bevezetés a viz kdrforgasanak fontossagarol és
részeirél.

Sperc | «kitiizés Figyelemfelkeltés, motivacio, ismétlés
Frontalis munka
Elméleti alapozas
5 A viz kérforgasanak Magyaréazat, kérdés-felelet, frontalis munka
Perc | < akaszai Eszkdzok: Tablai példak
INDI robot o ) )
bemutatasa, palya Dlgltal|§ eszkdzhasznalat.
5 perc slianak i Frontalis munka.
.ce Jalia i Eszkdzok: INDI robot, palya.
iIsmertetese
A viz kérforgasa szerint kell bejarni a palyat
10 perc | Robotpalya bejarasa Algoritmikus gondolkodas, tapasztalati tanulas.
Paros vagy kiscsoportos munka, problémamegoldas.
Eszk&zok: INDI robot, palya.
INDI kisautd Sajat palya tervezése a halmazallapotok szimulalasara
hasznalata a tapasztalati tanulas, algoritmikus gondolkodas, kreativitas,
15 perc . absztakcio
halmazallapotok c
) o soportmunka
szimulalasahoz Eszkozok: Feladatlap, INDI robot, palya.
C')sszegzés és 6ra Ismeretek rendszerezése, visszajelzés
5 perc Reflexid, onreflexio.

lezarasa

Frontalis tevékenység.
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Moddszertani tanacsok a robotpalya késztéséhez

INDI-FELADATLAP - Szimulaljuk a kilonb6z6 halmazallapotokat INDI-vel!

1. Ismerkedjetek meg alaposabban a halmazallapotokkal!

e Szilard: A részecskék szorosan egymashoz kétédnek és egy helyben rezegnek. Képzeld el példaul a
jég kockait egy poharban.

e Folyékony: Fujjatok szappanbuborékot! - a részecskék szoros kapcsolatban maradnak, de el tudnak
gordulni egymason. Példaul a viz, amely helyzetében szabadon valtozik egy poharban.

e Légnemdu: Fujjatok egy kis parfimot vagy dezodort a leveg8be, és “szaglasteszttel” vizsgaljatok meg,
meddig terjedt szét a teremben! A részecskék szinte teljesen szabadon mozognak, és nagy
tavolsagra kerllhetnek egymastol.

e Halmazallapot-valtozasok: Gyljtsetek példakat az olvadasrol, fagyasrol, parolgasrol és
kondenzaciorol:

2. Szimuldljatok a részecskék mozgasat az INDI kisautéval!:

e Szilard: Jeldljetek ki egy ,,szilard” terlletet az INDI tdblan. Az INDI kisauté csak egy szUk helyen,
nagyon kis mozgassal mozoghat, hogy szimulélja a szorosan kapcsolédoé részecskék rezgését.

e Folyékony: Jeldljetek ki egy nagyobb teriletet ,folyadékként”. Az INDI kisautd ebben lassan és
egyenletesen mozog, szabadon ,aramlik”, de nem hagyhatja el a kijelolt teruletet, hogy
megmutassa, hogyan viselkednek a folyadék részecskéi.

e Légnemdu: A ,légnemU” terlleten az INDI kisautd gyorsan és teljes szabadsaggal mozoghat. INDI-vel

mutassatok be, hogyan terjednek el a részecskek szabadon és hogyan toltenek ki minden
rendelkezésre alld helyet!

D

ifferencidlasi lehetéségek:
a tanuldk képességeihez, ismereteihez igazithatjuk a palyan elhelyezett halmazallapotok szamat és megjelenési
formajat
novelhetjuk vagy csokkenthetjuk a palyara helyezett képek szamat

feladatként adhatjuk az 6sszes, adott halmazallapotot abbrazolé mezd bejarasat, vagy azt, hogy csak ilyen
mez6kén haladhat at a robot

korlatozhatjuk a felhaszndlhaté szinkdd lapok szamat, fajtajat
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