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Despre Proiect

Proiectul “Invatare curoboti” propune o modalitate de predare alectiilor de roboticd incluse in curriculumul
national pentru clasele a Vll-a si a Vlll-a, ca urmare a schimbarii planurilor cadru si a programelor scolare
la gimnaziu prin OMEN nr. 3393 / 28.02.2017.

Anul scolar 2017-2018 a adus schimbari majore in curriculum scolar romanesc prin introducerea unei
discipline noi la gimnaziu si anume Informatica si TIC, a orelor de programare si robotica la clasele VII-VIII.
Este o initiativa foarte buna pe care doar cateva state din Europa au implementat-o pana in prezent,
dar prezinta si o provocare pentru sistemul educational din Romania. Aspectul cel mai important in
producerea acestei schimbari il constituie resursa umana, deoarece profesorii de gimnaziu din Romania,
in mare parte, nu sunt foarte familiarizati cu programarea si, mai ales, cu robotica.

Tn acest context, pentru a veni in sprijinul profesorilor care predau Informaticd si TIC la gimnaziu, Asociatia
E-Civis implementeazd proiectul Tnvitare cu roboti care cuprinde realizarea acestui suport de curs precum
si organizarea unor intalniri demonstrative in diferite regiuni ale tarii, in principal cu profesorii care predau
la gimnaziu Informatica si TIC, cu profesorii de informatica, dar si cu cei interesati de educatia STEAM,
pentru a se prezenta un model viabil de predare a roboticii educationale la clasa.

Rezultatele proiectului vor fi: 150 de profesori instruiti, un suport de curs, o retea de profesori, materiale
didactice care pot fi folosite de profesori in scoli, dar si de cluburile de robotica publice sau private.

Scopul proiectului

Promovarea roboticii in mediul educational

Obiective proiectului

e intelegerea conceptelor de baza in robotica: senzori, intrari, iesiri etc.

e intelegerea unui mediu de simulare si de testare a activitatii unui robot

e intelegerea unui mediu de programare

e initierea unor activitati de invatare cu roboti

e diseminarea informatiilor de baza despre industria roboticii si despre potentialul acesteia
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Suportul de curs

Cursul este structurat in cinci capitole, primele trei prezentdnd continuturi selectate astfel incat sa fie
atinse competentele prevazute in programa scolara aprobata prin OMEN 3393 /28.02.2017. Cunostintele
noi sunt detaliate in exemple, activitati de invatare ce cuprind sugestii de rezolvare si solutii, teme de
discutii, probleme propuse.

n primul capitol sunt prezentate elementele specifice platformei OPEN ROBERTA LAB (meniurile, setdrile,
simulatorul, tipurile de roboti) si elementele de sprijin precum comunitatea celor care folosesc platforma.
Capitolul al ll-lea prezinta limbajul de programare NEPO, fiecare categorie de blocuri fiind urmata de
modele de activitati de invatare si aplicatii propuse. Desi platforma permite programarea a 7 tipuri de
roboti, suportul de curs exemplifica programarea doar a unui tip de robot, robotul EV3. Dar, odata ce va
familiarizati cu acest tip de programare, puteti trece cu usurinta si la alt tip de robot.

Capitolul al lll-lea introduce cititorul in problemele clasice ale roboticii prezentand posibile cai de rezolvare
cu deschideri si catre alte abordari.

Al IV-lea capitol ofera ca material didactic instrumente de evaluare si autoevaluare specifice activitatilor
de Tnvatare cu roboti.

Capilolul al V-lea se refera la miscarea competitionald existenta in Romania oferind modele de buna
practica in invatarea roboticii.

Suportul de curs este in conformitate cu programa Informatica si TIC gimnaziu, Anexa nr. 2 la ordinul
ministrului educatiei nationale nr. 3393 / 28.02.2017 care, referitor la robotica, cuprinde:

ROBOTICA EDUCATIONALA, CLASA A VII-A

Competenta generald 1
Utilizarea responsabild si eficientd a tehnologiei informatiei si comunicatiilor
Competenta specifica 1.4
Utilizarea unui mediu de programare pentru implementarea algoritmilor
Exemple de invdtare:
e explorarea elementelor de interfatda ale unui mediu de programare in scopul identificarii
principalelor facilitati ale acestuia
e aplicarea etapelor pentru dezvoltarea unei aplicatii folosind un mediu de programare: editare cod
sursa, compilare, executare, testare si depanare prin analogie cu mediile interactive care utilizeaza
blocuri grafice
e utilizarea unui mediu virtual pentru programarea de roboti cu scop didactic, vizualizarea si utilizarea
valorilor citite de senzori ai robotului virtual (de exemplu senzor ultrasonic pentru detectarea
obstacolelor, senzor de culoare, senzor de presiune, microfon, senzor infrarosu, senzor giroscopic,
busola etc.)

ROBOTICA EDUCATIONALA, CLASA A VIII-A

Competenta generald 1

1. Utilizarea responsabild si eficientd a tehnologiei informatiei si comunicatiilor

Competenta specifica 1.4

3.3. Implementarea algoritmilor intr-un mediu de programare

Exemple de invatare:

e elaborarea codului sursa pentru controlul robotului didactic virtual prin utilizarea si interpretarea

datelor primite de la senzorii acestuia: evitarea obstacolelor, mentinerea echilibrului, reactii
specifice la detectarea luminii sau a identificarii unui traseu marcat etc.

o™
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Tipuri de roboti

Un robot este format dintr-un dispozitiv programabil si o serie de dispozitive atasabile precum motoare,
senzori si extensii folosite in constructia robotului. Tn robotica educationald, clasificarea robotilor se face
in functie de dispozitivul programabil. Limbajul de programare poate fi sub forma de blocuri sau linie de
cod. Este recomandat ca, pentru fiecare tip de robot, sa fie folosit limbajul prevazut in kit-ul de vanzare,
dar pot fi utilizate cu succes si limbaje de programare disponibile pe platforme open source. Robotul
poate fi programat sa actioneze autonom sau comandat de la distanta.

LIMBAJ DE

ROBOT PROGRAMARE

RECOMANDAT

Python, C++ MATLAB,

Nao CHOREGRAPHE
Java, ROS, NEPO

( se citeste now)

&
Calliopi PXT JavaScript, NEPO

® wenn Knopf gedriickt
& Motor mit
£ pausiere (ms) '

& Motor mit
S

ArduBlock, Miniblog,
Arduino Arduino IDE Java, C++, Arduino'C,
Python, NEPO

EV3 Scratch, EV3'C, NEPO

Lego EV3
ﬁ .

Micro:bit JavaScript Blocks (microbit-robot-jsb.hex),

]. da’ mel ‘*_*_.-;;

JavaScript Blocks Editor

Python Editor (robot.py),

EU L Hellol

BOT'n ROLL Picaxe blockly Picaxe, C, Basic, NEPO
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LIMBAJ DE

ROBOT PROGRAMARE

RECOMANDAT

ProgBob NEPO

NXC, Scratch, ATmega
NXT NXT NEPO

OPEN ROBERTA - Prezentare generala

Open Roberta Lab este un mediu de programare online ce permite programarea robotilor virtuali 2D si
reali 3D. Prin mici proiecte veti intelege cum interactioneaza un robot cu mediul inconjurator si cum veti
putea sa-i transmiteti acestuia comenzi astfel incat, impreuna sa duceti la bun sfarsit anumite actiuni.

fn Romania, cei mai populari roboti sunt cei de tip Lego, (EV3 si WEDO), Arduino (Arduino, Raspberry
Pi) sau cei construiti cu piese tetrix utilizati, de reguld, in cluburile de robotica, in vederea pregatirii
concursurilor de profil.

Platforma OPEN ROBERTA LAB, prin limbajul NEPO ofera posibilitatea de a programa atat roboti virtuali,
folosind simulatorul integrat, cat si reali daca aveti kit-urile achizitionate. Simulatorul integrat platformei
permite programarea virtuald a unui model simplu de robot 2D pe un calculator cu o configuratie simpl3,
conectat la Internet. Acest fapt face ca predarea roboticii educationale sa fie posibila Tn toate scolile
din Romania prin utilizarea resurselor actuale ale scolilor, fara costuri suplimentare, folosindu-se doar
calculatoarele din dotarea laboratoarelor de informatica si conexiunea la Internet.

Tn suportul de curs am optat pentru programarea cu limbajul NEPO din OPEN ROBERTA LAB din urmatoarele
motive:
e Programa scolara cuprinde programarea robotilor ca parte din modul de programare;
e Programa scolara Informatica si TIC are ca obiectiv familiarizarea elevului cu diferite medii de
programare, crearea competentelor de programare;
e OPEN ROBERTA LAB este o platforma gratuita;
e OPEN ROBERTA LAB nu necesita instalarea unor soft-uri suplimentare sau realizarea de conturi
pentru elevi;
e Platforma poate fi folosita pentru roboti de tip EV3, NXT, MICRO:BIT, BOT n ROLL, NAO, BOB3,
Calliope;
e Simulatorul OPEN ROBERTA LAB ofera robotul 2D deja echipat cu toti senzorii unui robot real
pentru unitatile scolare care nu dispun de kit-uri sau nu au kit-uri suficiente pentru toti elevii;
e Programele din OPEN ROBERTA LAB pot fi transferate pe roboti reali de diferite tipuri, unitatea
scolara putand opta, in functie de costuri, pentru achizitionarea unui anumit tip de robot;
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e Blocurile NEPO sunt intuitive, trecerea spre programarea in linie de cod, conform limbajelor de
programare prevazute in programa scolara, fiind mult mai usoar3;

e Blocurile NEPO sunt asemanatoare cu cele din Scratch putdandu-se fructifica experienta de
programare din clasele anterioare;

* Fata de mediul Scratch, OPEN ROBERTA LAB este dedicat programarii robotilor.

Cine a creat OPEN ROBERTA LAB?

Proiectata de Beate Jost, Reihard Budde, Thorsten Leimbach, Achim Kapusta, platforma Open Roberta a
fost testata pentru prima data in 2013, a aparut oficial in 2014, dar prima versiune stabild, 2.0, a aparut
in 11 octombrie 2016. Este rezultatul unui proiect educational initiat de Ministerul Educatiei si Cercetarii
din Germania in colaborare cu institutul de cercetare Fraunhofer IAIS si dezvoltat impreuna cu Google.
org. Poate fi utilizata gratuit de orice elev, profesor, sau utilizator fara restrictii.

Open Roberta Lab se poate accesa folosind adresa https://lab.open-roberta.org/







CAPITOLUL A

PLATFORMA
OPEN ROBERTA LAB N
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Buna! Sunt Roberta si-ti
voi arata cum sa fnveti
jucandu-te cu roboti.

Utilizarea unui mediu de programare pentru implementarea
algoritmilor

Explorarea elementelor de interfata ale unui mediu de programare in
scopul identificarii principalelor facilitati ale acestuia

|.Platforma OPEN ROBERTA LAB
Meniurile platformei OPEN ROBERTA LAB

Fereastra principala contine in stdnga sus 6 meniuri:

* Edit e Help e Gallery
* Robots e User e lLanguage
HELP  GALLERY
ROBOTS USER
EDIT LANGUAGE

B~ 9t m oJ NEDS

PROGRAM NEPOprog ROBOT CONFIGURATION EV3basis

o1

Sensors
Control

Logic

Variables

. =
N ©

A -N ]

EDIT

Acest element cuprinde un meniu in care veti gasi tot ce puteti face cu programul OPEN ROBERTA LAB:
creare proiect, export/import proiect, exemple, vizualizare cod sursd etc. In plus, puteti alege blocurile
NEPO pe care doriti sa le programati, de exemplu, blocuri pentru incepatori sau blocuri pentru experti.

PROGRAM NEPOprog PROGRAM NEPOprog

Dlﬂ

F Y

w2 B
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’ RUN ON ROBOT

Daca faceti clic pe acest submeniu, robotul executa programul.
Programul si configuratia robotului vor fi trimise la serverele
Open Roberta Lab unde este compilat si trimis robotului.
Robotul ruleaza programul imediat ce este complet transferat.
Daca robotul real este conectat, va primi un mesaj direct.

D RUN IN SIMULATION
Aceasta comanda porneste programul in mediul de simulare.
Programul va fi trimis la simulator si poate fi executat cu

butonul de pornire al simularii. Configuratia robotului este o
configuratie standard.

NEW ...

Creati un nou program. Daca programul actual a fost modificat,
va exista un avertisment ca ar trebui sa salvati modificarile.

e= MY PROGRAMS ..
Afiseaza toate programele salvate. Pentru aceasta, trebuie

sa va conectati la meniul user sau sa creati un nou cont de
utilizator cu new.

:E EXAMPLE PROGRAMS ...

Ofera exemple model pentru primele programe.

< > SHOW CODE

O fereastra de coduri va fi rulata pentru a afisa codul Java care
a fost generat din programul cu blocuri.

&3 CREATE PROGRAM LINK

Genereaz link-ul programului curent. Tl poti partaja sau include
n alte pagini web.

ﬁ EXPORT PROGRAM

B € @ ¢

sm open/close simulation view

® new ...

i example programs ...

«» open/close source code view
& create program link ...
& export program

& import program

v NEPO-Blocks expert

& sAVE

Daca programul a primit deja
un nume cu save as, se vor salva
modificarile programului. Aceeasi
functionalitate este disponibila
utilizand butonul din coltul din
dreapta jos al ecranului.

& SAVEAS..

Programul e salvat cu un nume nou.

Utilizarea comenzii export este folosita pentru a stoca programul curent pe un dispozitiv de stocare local.
Codul XML generat va fi stocat in folderul dorit. Acest lucru este intotdeauna util daca cloudul Open
Roberta nu este disponibil.
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ﬁ IMPORT PROGRAM

Comanda import este utilda pentru restaurarea unui program stocat pe un dispozitiv de stocare local.

Meniul Robots comuta intre simulatoarele diferitelor tipuri de roboti.

e Qe

| = connect ...

& info

=3 EV3 [eJOS 0.9.0

e EV3dev

\
|
.
- B
‘ © micro:bit
& Bot'n Roll
|
| i BOB3
! A Calliope 2017
‘ A Calliope 2016

Meniul Ajutor trimite spre Open Roberta Wiki. Tn plus, sunt
disponibile urmatoarele submeniuri suplimentare:

(9 GENERAL HELP
Aceasta este o legdturd directa in wiki-ul Open

Roberta, care ofera toata informatia referitoare la
proiect si programarea cu NEPO.

@ Faa

intrebari frecvente si raspunsuri la acestea.

i ABOUT

Aici puteti gasi cateva informatii despre proiectul
Open Roberta si despre Institutul Fraunhofer IAIS.

, LOGGING

Afisarea tuturor actiunilor efectuate in cadrul
platformei Open Roberta Lab.

CALLIOPE

Q

@ general help

@ FAQ

i about the Open Roberta Lab

i about the Open Roberta Project
@ show welcome note again

# logging

i privacy policy

i publishing notes

C

Daca faceti clic pe acest submeniu, se va
afisa din nou mesajul de intdmpinare.
Aici sunt prezentate cele mai recente
informatii despre ultima versiune a
platformei Open Roberta Lab.
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@® user
a

Utilizand acest element de meniu, va puteti administra contul de utilizator in cadrul Open Roberta Lab.
Pentru aceasta puteti utiliza urmatoarele submeniuri:

LOGIN

Realizeaza conectarea la un cont de utilizator existent. Daca nu aveti un cont de utilizator, veti
gasi un buton pentru a va crea unul nou.

LOGOUT
inchide contul de utilizator, dar puteti incd programa si executa programe NEPO pe robot.
CHANGE

Modifica unele dintre datele contului de utilizator, cum ar fi numele de utilizator, numele
afisat, adresa de e-mail sau parola.

DELETE USER
Sterge contul de utilizator si toate programele NEPO stocate.
STATE INFORMATION

Afiseaza cateva informatii de stare, cum ar fi numele de utilizator, numele programului,
numele de configurare a robotului si modul de utilizare.

¥ LANGUAGE MENU

Laboratorul Open Roberta este tradus in mai multe limbi. Puteti sa alegeti limba in care va fi afisat
programul apasand butonul @ .Informatiile de ajutor sunt disponibile in prezent numai in limba engleza
siin limba germana.

90 GALERIA OPEN ROBERTA LAB

Tncepand cu versiunea 2.3.0, Galeria este disponibild permitand publicarea programelor intr-o biblioteca
educationala. Utilizatorii conectati cu un cont pot face acest lucru facand clic pe “editati” din bara de
meniu, urmat de un clic pe punctul de meniu “programele mele”. La urmatoarea vizualizare a programelor
salvate online, trebuie doar sa faca clic pe pictograma galerie din partea dreapta.

B~ 0 : okea

PROGRAM NEPOpIog  ROBOT CONFIGURATION EV3basis

.Pentru a folosi un program din Galerie,
utilizatorii - conectati sau nu — pot da dublu clic :
. pe programul ales si apoi pot vizualiza, schimba -
e 2 - sau descirca continutul. :

32

EV3

SeguidordeLinea
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Simulatorul OPEN ROBERTA SIM

Mediul de simulare Open Roberta permite testarea programelor. Acest lucru este foarte util daca nu
exista un robot real la indemana.

Programele OPEN Roberta pot fi rulate pe roboti reali sau in mediul de simulare. In simulare este disponibil
un model simplu de robot 2D.

Mediul de simulare pentru robotul 2D va fi afisat facand clic pe butonul

. .
L] L]
° L]
° 1 :
SIM <sm din dreapta mediului de programare. Acelasi buton SIM poate fi - B
utilizat pentru a inchide mediul de simulare. in mediul de simulare existd mai * =) .
. . . ~ ~ . o
putine blocuri de programare executabile decat in mediul EV3. Acest lucruse =« .
L]

datoreaza modelului robot simplu disponibil in prezent in mediul de simulare. ¢ < .
R - . R .o —Pp sm
Cand dati clic pe butonul de pornire a simularii pentru a rula un programin B
mediul de simulare, fereastra de afisare se modifica ca in figura de mai jos. . .
° L]
in panoul din stanga este Panoul drept arata robotul 2D in

afisata o parte a programului. mediul selectat in prezent.

B == @ & 88 @ .l..
o1 |
.
Colours
. O > Eeao) © 4

T Tn coltul din stdnga jos existd cateva

butoane pentru a controla simularea.

BUTOANELE DE CONTROLIN OPEN ROBERA SIM  n coltul din stinga jos al ferestrei de
simulare exista cateva butoane pentru

a controla simularea robotului Tntr-un
b S ) ﬁ anumit mediu definit de o imagine numita
scena. Butoanele disponibile in mediul de
l ¢ simulare sunt diferite in functie de tipul
TNCARCARE SCENA PROPRIE de robot selectat dintre cei prevazuti in
AFISARE DATE SENZORI mediul Open Roberta Lab.
AFISARE ECRAN BRICK EV3

SCHIMBA SCENA Imaginea aldturata prezinta butoanele

START PROGRAM disponibile pentru modelul EV3.
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D PORNIREA UNUI PROGRAM PE ROBOT
Pentru a verifica un program, faceti clic pe butonul de pornire din coltul din dreapta jos al ecranului
(> sau EDIT - RUN.

Codul va fi compilat si trimis catre robot pentru a fi executat. Veti primi un mesaj pe prima linie din
fereastra Open Roberta care va anunta cand robotul va incepe sa execute programul.

[ca] SCHIMBA SCENA

Mediul de simulare poate fi schimbat. Exista 6 medii standard prezentate in imaginile de mai jos, la
care se pot addauga medii personalizate adaugate de utilizator.

WORLD ROBOT OLYMPIAD SCENE SIMPLE SCENE DRAWING SCENE

RESCUE SCENE ROBERTA SCENE

Schimbarea scenei poate fi realizatd cand simulatorul este activat, fie folosind butonul ::: din stdnga sus
din ferestrei principale, fie folosind butonul [2] din bara ce apare in simulator n stanga jos.

B = Q £ & B ©
PROGRAM SegquidordeLinea 55Aularobot ROBOT CONFIGURATIC

& Simple Scene
& Drawing Scene
& Robeirta Scene

& Rescue Scene

& World Robot Olympiad scene

& Math Scene

= Stop

+ Back
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[EVZ]|BRICK-UL ROBOTULUI EV3

Facand clic pe butonul EV3din mediul de simulare, se va afisa brick-ul robotului. Toate
butoanele programabile ale brick-ului pot fi accesate cu mouse-ul. Lumina de stare a
unui EV3 poate fi verde, portocalie sau rosie.

@ AFISARE DATE SENZORI

n functie de mediul in simulare senzorii au valori diferite:

DRAWING SCENE WORLD ROBOT OLYMPIAD SCENE
FPS 67 FPS 67
Time 3.68s Time 0s
Robot X 153 Robot X 800
RobotY 275 RobotY 440
Robot® 05° Robot 8 270°
Motor left 0° Motor left 0°
Motor right 0° Motor right 0°
Touch Sensor 0 Touch Sensor 0
Light Sensor 100% Light Sensor 26%
Ultra Sensor 72cm Ultra Sensor 96cm
Color Sensor Color Sensor .

ﬁ INCARCARE SCENE PROPRII

Folosind butonul de incarcare, utilizatorul poate adauga scene proprii, realizate cu diferite editoare

grafice, in lista scenelor standard.
Exemple de scene personalizate:

ol

Finish
Start

i
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ROBOTUL 2D ROBERTA EV3

Robotul 2D Roberta EV3 este format din urmatoarele componente ce pot fi utilizate in programele de
simulare:

SETARI ROBOT 2D COMPATIBILE
CU ROBOTUL EV3

SENZOR ULTRASONIC

SENZOR DE CULOARE

wheel diameter [ cm
S track width [ cm
_— —1 E Sensor 1
: i 3 Sensor2
LED e —i c Sensor 3
. 5 sensar
iz G Motor A
E g Motor B C big motor
HreY regulation FEERE
E = direction of rotation [[E M
SENZOR TACTIL : S right - |
o big motor
ROATA + MOTOR DISTANTA MINIMA - re-gulatlon yes - |
: direction of rotation [TE A
2 roti alimentate de motoare; 1 led care poate afisa lumina rosie, portocalie sau verde; 1 senzor side [0

de culoare pentru detectarea culorilor pe sol; 1 senzor ultrasonic in fatd; 1 senzor tactil integrat
in bara de protectie

ROBOTUL 3D EV3

&

.

ROBOTI EV3 BRICK-UL EV3 CU
MOTOARE $I SENZORI

Setul EV3 include urmatorii senzori pentru robotul 3D:

Tactil - determina contactul cu suprafata

Ultrasonic - masoara distanta fata de suprafetele din apropiere
Culoare - determina culoarea si mdsoara intensitatea culorii
Giroscopic - determina rotatia robotului

Infrarosu - determina semnalele telecomenzii IR

W, L

7]
—
SENZOR TACTIL SENZOR SENZOR DE SENZOR SENZOR
ULTRASONIC CULOARE GIROSCOPIC INFRAROSU







CAPITOLYL 2

LIMBAJUL
NEPO N
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Buna! Sunt Roberta si-ti
voi arata cum sa faci
primul program.

Utilizarea unui mediu de programare pentru implementarea
algoritmilor

Aplicarea etapelor pentru dezvoltarea unei aplicatii folosind un mediu
de programare: editare cod sursa, compilare, executare, testare si
depanare prin analogie cu mediile interactive care utilizeaza blocuri
grafice

Il. Limbajul NEPO

NEPO (New Easy Programming Online) este un limbaj de programare
din cadrul platformei Open Roberta Lab care utilizeaza biblioteca Blockly
la care au fost adaugate functionalitati suplimentare si Tmbunatatiri,
adaptate pentru Open Roberta Lab. Paradigma de programare a NEPO
este inspirata de Scratch de la Massachusetts Institute of Technology.

Un bloc NEPO reprezinta si incorporeaza o anumita functionalitate a robotului. Blocuri sunt organizate pe
categorii, in functie de actiunile pe care le pot programa, de exemplu senzori. Blocurile sunt interconectate
si vor fi executate de robot conform ordinii lor, incepand cu blocul start. Acest principiu se numeste

programare secventiala.

Tn programarea cu NEPO, fiecare program incepe cu blocul start. Acest bloc este addugat intotdeauna in
mod implicit Tn spatiul de lucru Open Roberta Lab. Primul bloc pe care il veti executa este conectat cu

conectorul de secventa al blocului start.

Conectorul de secventa este un triunghi in partea de jos a
blocului si acest triunghi va deveni galben imediat ce un bloc el

adecvat este in imediata apropiere, dupa cum puteti vedea in

imaginea alaturata.

BLOCURILE NEPO

Open Roberta Lab oferd doud optiuni atunci cand selecteazd blocurile existente: incepdtor si Expert.
Modul Tncepator este cel implicit. Aceastd categorie include 8 blocuri care sunt cele mai importante
pentru programarea unui robot. Modul Expert include in plus trei categorii de blocuri: “Liste”, “Functii”

si “Mesaje”.

ACTION

S E NSO RS contine blocuri pentru toti senzorii standard ai sistemului

daca__atunci__altfel __
CONTROL repetati la infinit

include blocuri pe care robotul poate sa le execute direct

EV3

include blocuri pentru controlul secventei programului:
daca__atunci__

repetati de n ori
asteapta
asteapta pana cand
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CATEGORIE DESCRIERE
cu blocurile logice pot fi create conditii cu ajutorul carora
LOGIC se pot interconecta intre ele stari, valori si evenimente
MATH contine operatori matematici si blocuri de parametri
include blocuri pentru a crea o lista si pentru a cauta sau
LIST sorta elemente din lista

TEXT include blocuri pentru a scrie texte pe afisajul robotului

CO LOU Rs contine blocuri standard de culoare pentru a compara
intrarile senzorilor

contine blocuri cu ajutorul carora pot fi definite variabile
VARIABLES locale si globale

contine blocuri cu ajutorul carora pot fi definite functii cu
FU NCTIONS parametrii de intrare si iesire

MESSAGES | include blocuri pentru a trimite si a primi mesaje bluetooth

fiecare program incepe cu acest bloc; acest bloc este

PROGRAM-START intotdeauna disponibil in spatiul de lucru

MENIUL CONTEXTUAL

drive Speediol E |

Duplicate _.

Add Comment

Prin clic dreapta pe un bloc, poate fi deschis un meniu
contextual. Utilizand meniul, pot fi efectuate mai multe
actiuni:

Duplicare (copiaza blocul si parametrii de intrare conectati)

Adauga comentariu (adauga un comentariu la acest bloc) _
Inline Inputs

Intrari inline (modifica aspectul blocului) Collapse Block

Restrangeti blocul (minimizeaza blocul)

Disable Block
Dezactivati blocul (dezactiveaza blocul astfel incat acesta sa Delete 3 Blocks
nu fie executat) Help

Stergeti 3 Blocuri (sterge blocurile selectate si pe toate cele
blocate)

CONECTORI NEPO DE INTRARE/IESIRE

Conectorul permite blocurilor NEPO s3 fie inserate in alte blocuri. In total, exist3 sase tipuri de intrri si
iesiri Tn cadrul NEPO. Aceste tipuri pot avea urmatoarele culori:
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TIP CULOARE
VALOAREA LOGICA albastru deschis
NUMAR albastru inchis
STRING / TEXT verde
CULOARE galben
LISTA purpuriu
CONEXIUNE roz

PARAMETRII

Valorile pot fi transferate de la un bloc la altul. Tipul valorii transferate poate fi identificat de conectorul
unui bloc. Tn capitolul Categorii de blocuri puteti vedea diferitele valori pe care un bloc le poate avea.
Blocurile pot fi conectate numai cand culorile conectorului de intrare si iesire se potrivesc. Un bloc poate,
de asemenea, sa treacd optional o valoare (numai una) unui alt bloc. Aceste blocuri au conectorii de
iesire colorati.

O caracteristica speciala a blocurilor de senzori in comparatie cu blocurile de actiune este faptul ca multe
blocuri de senzori returneaza o valoare. Tipul de valoare returnat de un bloc de senzor corespunde culorii
conectorului.

> ACTIVITATE PRACTICA

E’ n functie de culoarea conectorilor, precizati tipurile de intrari/iesiri pentru blocurile de mai jos.

I fovards 1 0] (fcad
distance cm €20 ‘=

Categorii de blocuri

CATEGORIA ACTIUNE (ACTION)

Categoria Actiune contine blocurile care efectueaza o actiune asupra robotului LEGO MINDSTORMS EV3:
* Blocuri pentru controlul motoarelor

* Blocuri pentru a controla afisajul

° Blocuri pentru a controla lumina de stare

* Blocuri pentru a controla difuzorul
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Tn modul expert, categoria Actiune este impartita in urmatoarele subcategorii:

Miscare e Conducere e Afisare e Sunete e Lumini

»
| "l ACTIVITATI PRACTICE

1.1. PATRAT
Realizati un program care va face ca robotul sa traseze un patrat.Folositi blocurile pentru controlul
motoarelor:

Y forwards © ootk

distance cm

si

Resurse necesare:

TIP ROBOT MOTOARE SENZORI PARAMETRI SIMULATOR
Roberta EV3 Da Nu Parametriitr(ejk;t;ig ;j\aﬁ; :ii?ati in functie Esstceerr?ac%r;a\;r)iﬁgté
1. CATEGORIA ACTIUNE (ACTION)
SOLUTIE
LS forwards + SR
distance cm 00 0000000000000000000000000000000000000000000
tuim 7N speed % I : TEME DE DISCUTII:
degree

drive [RZEA speed %
distance cm Prin ce se aseamana blocurile drive si turn?

turn [T 88 speed %

degree

drive 1\ EICEI Speed Yo

distance cm

turn [T speed %

degree

drive §CIZIG R speed %
distance cm
turn [T 868 speed %
degree
1. 2. ANA ARE MERE

Realizati un program care va afisa “Ana are mere” pe ecranul robotului. Folositi blocurile pentru controlul
afisajului si brick-ul robotului EV3.

Prin ce se difera blocurile drive si turn?

Care este intervalul de valori pentru un unghi?

show text L &6 ”
in column

in row
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Resurse necesare:

TIP ROBOT MOTOARE SENZORI PARAMETRI SIMULATOR

Roberta EV3 Nu Nu In functie de cerinta problemei Ecran EV3

1. CATEGORIA ACTIUNE (ACTION)

SOLUTIE

repeat [I(IEA  button [EE kM pressed?

show text n ANAARE MERE n

in column

+ TEME DE DISCUTII:

:Care sunt elementele:
- blocului Show text?

in row

1.3. CANTECEL show text

BN Teoveensorsaa]
play note :
_play [EAA note [ T

Folosind blocurile ,
Robotului EV3, realizati un program care va afisa si canta gama.

si brick-ul

Resurse necesare:

TIP ROBOT MOTOARE SENZORI PARAMETRI SIMULATOR

Roberta EV3 Nu Nu In functie de cerinta din enunt Ecran EV3

1. CATEGORIA ACTIUNE (ACTION)

SOLUTIE

DO RE MI FA
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1.4. AVERTIZARE

' brick light
colour RIEERE

. 3 ) double flashing - o 3
Folosind blocul care controleaza lumina de stare g = , realizati un program care sa

faca robotul sa emita semnale luminoase atunci cand se deplaseaza.

Resurse necesare:

TIP ROBOT MOTOARE SENZORI SIMULATOR

Roberta EV3 Da Nu Este recomandata scena Drawing

1. CATEGORIA ACTIUNE (ACTION)

SOLUTIE

drive §CITEICURE speed %

distance cm
brick light
colour FICELES

1.5. CERC
Folosind blocul care controleaza rotile, realizati un program care sa faca robotul sa deseneze un cerc.

Resurse necesare:

TIP ROBOT MOTOARE SENZORI PARAMETRI SIMULATOR

Roberta EV3 Da Nu Numere intregi Este recomandata scena Math

1. CATEGORIA ACTIUNE (ACTION)

SOLUTIE

ST forwards » R
speed % right

distance cm
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V APLICATII PROPUSE

* Realizati un program care va face ca robotul sa emita semnale luminoase si acustice cand se
deplaseaza, ca o masina de pompieri.

¢ Realizati un program care deplaseaza robotul in cerc pentru a desena o floare.

* Realizati un program care deplaseaza robotul pentru a desena un fluture.

CATEGORIA ACTIUNE (ACTION)

Categoria Control include blocuri cu care secventa programului poate fi controlata.

if do daca —_atunci executa
if do else daca __atunci executa __altfel
repeat indefinitely repeta la infinit
repeat n times repeta de n ori
repeat while/until repeta cat timp / pana cand
for each item in list pentru fiecare element din lista
count with from to numaradela — panala__
break out/continue with next iteration of loop opreste / continua cu urmatoarea iteratie de bucla
wait asteapta
wait until asteapta pana cand
K ;
R ACTIVITATI PRACTICE

2.1. PATRAT
Realizati un program care va face ca robotul sa traseze un patrat cu un numar minim de blocuri. Folositi

diive [IT:Ic 0l speed % L ) [ tur

blocurile distance cm - , - si

repeat C;:| times

Resurse necesare:

TIP ROBOT MOTOARE SENZORI PARAMETRI SIMULATOR
Roberta EV3 Da NuU Parametrii trceilzl,lsii ;r;é\aﬁ; :éisét‘ati in functie Esstfef;:%r:\l);ggté
2. CATEGORIA CONTROL
SOLUTIE

turn speed %
degree
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2.2. STEA
Realizati un program care va face ca robotul sa traseze desenul din imaginea alaturata.

Folositi blocurile:

drive speed %

distance cm

Resurse necesare:

TIP ROBOT MOTOARE SENZORI PARAMETRI SIMULATOR
Roberta EV3 Da Nu Parametrii trcej:u;ig esr;é\aﬁael :il;zt‘ati in functie ESStceel;;e;:%rrY:\l};ﬁgté

2. CATEGORIA CONTROL

SOLUTIE

tum speed %
degree

turn 1138 speed %
degree

2.3. ROMB
Realizati un program care va face robotul sa traseze un romb ca in imaginea alaturata.

Folositi blocurile:

drive speed % repeat C;:| times

distance cm

Resurse necesare:

TIP ROBOT MOTOARE SENZORI PARAMETRI SIMULATOR

Parametrii trebuie sa fie ajustati in

Roberta EV3 Da Nu functie de scena aleasa.

Este recomandata scena Math
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2. CATEGORIA CONTROL

SOLUTIE

ARV RCIEICERE Speedis

distance cm

2.4 VIRAIJE

Daca un traseu are curbe, robotul trebuie sa vireze la stanga sau la dreapta. Pentru simularea virajelor,
in exemplul de mai jos se folosesc doud blocuri corespunzdtoare celor doud roti in vederea setarii
parametrilor motoarelor asociate acestora. Motoarele standard in EV3 sunt notate cu B si C.

Folositi blocurile: .
motor port [E3 on speed % - . m-

Resurse necesare:

TIP ROBOT MOTOARE SENZORI PARAMETRI SIMULATOR

Raza curbei este determinata
Roberta EV3 Da Nu de raportul vitezelor dintre Este recomandata Simple scene
motoarele B si C

2. CATEGORIA CONTROL

SOLUTIE

motor port [EJ# on speed % -

motor port 1&88 on speed %
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V APLICATII PROPUSE

* Realizati un program care va face robotul sa mearga pe traseul din imaginea de mai jos,
scena Roberta.

»  Prima destinatie va fi obstacolul ﬂ

» A doua destinatie va fi P1.

» Ultima destinatie va fi P2.

»  Enumerati pasii pentru a ajunge la fiecare destinatie si resursele de
care aveti nevoie.

CATEGORIA LOGIC

Cu blocurile logice puteti crea conditii. Cu aceasta conditie puteti interconecta stari, valori si evenimente
intre ele.

BLOCUL COMPARA BLOCUL SI/SAU BLOCUL TEST
|

-

false

? S c and -~ c
< + and
< ar
=
=
BLOCUL NEGATIE BLOCUL ADEVARAT/FALS BLOCUL NULL
U true -~
* g < true ‘ q

\J
|l| ACTIVITATI PRACTICE

3.1. COMPARA
Realizati un program care va face robotul sa inainteze pana cand se apasa tasta Enter.

Folositi blocurile:

S forwards © Bl - :ﬁ -
distance cm . L = =

Resurse necesare:

TIP ROBOT MOTOARE SENZORI PARAMETRI SIMULATOR

Parametrii trebuie sa fie

Roberta EV3 Da Nu ajustati in functie enunt.

Este recomandata scena Drawing
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3. CATEGORIA LOGIC

SOLUTIE

U forwards - | q[30]

V APLICATII PROPUSE

e Realizati un program care va face robotul sa se roteasca in cerc pana cand se apasa tasta ESC.
e Realizati un program care va face robotul sa se deplaseze 5 secunde. Folositi blocul:

«=4 value ms timer = | 1 ~ |

* Realizati un program care va face robotul sa se deplaseze 50 cm. Folositi blocul:

:'m distance cm encoder - I B - |

CATEGORIA MATEMATICA (MATH)

Folosind blocurile matematice, utilizatorul poate genera expresii, calcula valori, valida date si seta o
valoare implicita. In limbajul NEPO sunt disponibile urmatoarele blocuri matematice in modul Incepator:

PARAMETRU DE CALCULAT

Tn modul Expert din limbajul NEPO sunt disponibile urmatoarele blocuri:

FUNCTIE MATEMATICA - SCHIMBATI CU X | change g v (@]
FUNCTIA TRIGONOMETRICA - RESTUL remainder of ' . '
NUMARUL PROPRIETATII m LISTA DE EVALUARE
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CONSTRANGETI constrain . low q:l high qj
FRACTIUNE ALEATORIE random fraction
ALEATORIU INTREG random integer from Cll:l (6} qj

\J
|l| ACTIVITATI PRACTICE

4.1. NUMERE ALEATOARE
Generati numere aleatoare de la 1 la 100.

Folositi blocurile:

sow text

|

in row

Resurse necesare:

TIP ROBOT

Parametrii trebuie sa fie
Roberta EV3 Da Nu ajustati in functie de Ecran EV3
rezultatul dorit.

4. CATEGORIA MATH

SOLUTIE

show text random integer from Cll:l (] q:|
in column .

in row

show text random integer from q (] q_‘

in column

in row

4.2. BISECTOARE
Realizati un program care va face ca robotul sa traseze o linie de la (0,0) la pozitia (40, 40).

Folositi blocurile:

drive [EVTIEEN speed % 1 il turm [ speed % C 11

distance cm - degree -
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Resurse necesare:

TIP ROBOT

Parametrii trebuie sa fie ajustati in
functie de scena aleasa.

Este recomandata scena Math

Roberta EV3 Da Nu

Robotul trebuie sa parcurga distanta exacta de 56,57 cm cu un unghi de 45 °.

Cum ajungem la distanta de 56,57 cm? Pentru a afla distanta pe care trebuie sa o parcurga robotul,
folosim teorema lui Pitagora c>= a® + b2 pentru a =40si b = 40.

Deoarece nu existd nici un bloc matematic pentru radacina patrata, vom folosi functia exponent cu
parametrul 0,5: ¢ = (a + b?) %°,

Folosim blocul calcul pentru a aduna, ridica la putere si pentru a extrage radacina

patratd: ((40?) + (40?) °°) = 56,57.

4. CATEGORIA MATH

SOLUTIE

turn [Z3E0 speed % -
degree -

drive speed % -

distance cm C‘I:l

4.3. ROMB
Realizati un program care va face robotul sa traseze un romb cu diagonalele egale cu
120 cm, ca in imaginea alaturata.

Folositi blocurile:

Resurse necesare:

TIP ROBOT

Parametrii trebuie sa fie ajustati in
functie de scena aleasa.

Este recomandata scena Math

Roberta EV3 Da Nu
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4. CATEGORIA MATH

SOLUTIE

Folosind calculul matematic vom obtine o solutie Tmbunatatita fata de solutia 2.3 obtinuta prin Tncercari.

wrn

@ APLICATII PROPUSE

* Generati 15 numere aleatoare de la 301 la 400 si afisati-le cate 5 pe linie. Explicati rolul
si valorile parametrilor din blocul random. Enumerati blocurile pe care le folositi si rolul
acestora. Prezentati rezultatul in fata colegilor.

* Desenati un brad. Explicati pasii pe care robotul ii are de urmat. Enumerati blocurile pe care
le folositi si rolul acestora. Prezentati rezultatul in fata colegilor.

e Care dintre solutiile urmatoare credeti ca ar fi mai simpla pentru realizarea programului?

1. Desenam 3 triunghiuri de laturi diferite.
2. Desenam conturul bradului dupa ce am calculat laturile si unghiurile.

CATEGORIA TEXT

Blocurile de text efectueaza operatii simple pe siruri de text.

INCEPATOR EXPERT
m CREATI TEXT (BLOC EXPERT)
TEXT
to ' append text ' ADAUGATI TEXT (BLOC EXPERT)
\J
|l| ACTIVITATI PRACTICE
TEXT COMPUS

Realizati un program in care un mesaj e compus din text, numar si culoare.

Folositi blocurile:

snw text 1

4+ create text with
in column

in row
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Resurse necesare:

TIP ROBOT

Parametrii trebuie sa fie ajustati in

Roberta EV3 Nu Nu functie de enunt

Brick EV3

Pot fi realizate texte combinand orice tip de data din lista de mai jos:

» Valoarea logica (albastru deschis)
» Numar (albastru inchis)

»  String / Text (verde)

» Culoare (galben)

»  Lista (purpuriu)

@ APLICATII PROPUSE

* Afisati pe ecranul EV3 tabelul de adevar pentru operatorul AND:

True And True = True

True And False = False
False And True = False
False And False = False

* Afisati pe ecranul EV3 tabelul de adevar pentru operatorul OR:

True Or True = True
True Or False = True
False Or True = True
False Or False = False

CATEGORIA VARIABILE (VARIABLES)

Blocurile Variabile sunt folosite pentru a crea variabile utilizate in programele NEPO ca parametrii in
blocurile conditionale sau repetitive. Pentru a crea o variabila, faceti clic pe semnul + din blocul start.
Fiecare variabila trebuie creata inainte de a fi utilizata. Fiecare variabila trebuie sa aiba un nume si un tip
ce poate fi numar, boolean, sir, culoare, conexiune, listd. In numele variabilei nu sunt permise caracterele
speciale si semnul spatiu. Tn limbajul NEPO sunt disponibile pentru categoria variabile urméatoarele
blocuri:

set [E] to SETEAZA VARIABILA E OBTINE VARIABILA

variable -

variable

variable m

variable
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| ‘,I ACTIVITATI PRACTICE

6.1. OBSTACOL
Realizati un program care va face ca robotul sa se intoarca cu 180 grade la X cm distanta fata de locul de

plecare, unde X este un numar cuprins fintre 25 si 70.
wait unti

Folositi blocurile:
random integer from get cm infrared sensor Port 3

drive [ \EIC 0 speed % C 1) |

Resurse necesare:

TIP ROBOT

Parametrii trebuie sa fie ajustati in
functie de scena aleasa.

Este recomandata scena Math

Roberta EV3 Da Ultrasonic

SOLUTIE

show text
in column -
in row .

drive speed % G (717 |
distance cm
turn [EGIEEN speed % -

degree

@ APLICATII PROPUSE

* Realizati un program care va afisa pe ecranul Ev3 tabla inmultirii cu X, unde X este un
numar cuprins intre 1 si 9.

* Realizati un program care va afisa pe ecranul Ev3 aria patratului cu latura X, unde X este
un numar cuprins intre 20 si 100.

* Realizati un program care va afisa X cercuri de raza R, unde X este un numar cuprins intre
1si 9 si R un numar cuprins intre 1 si 100.

CATEGORIA LISTE (LIST)

O lista este o secventa de date de acelasi tip intr-o succesiune fixa. Cu blocul liste din NEPO se pot realiza
variabile de tip lista ce pot contine numere, texte, boolean, culori si conexiune, imagini.
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£
’ ~
| ll ACTIVITATI PRACTICE

7.1. SUMA _ o
Realizati un program care va calcula suma numerelor dintr-o lista data.

Folositi blocurile:

snw text

: wait until of list - .
ncoumn (i * vt JETE st ]

in row

Resurse necesare:

TIP ROBOT
Roberta EV3 Nu Nu Paramigrge;:#\ezisé fie Ecran EV3

7. CATEGORIA LISTE

SOLUTIE

APLICATII PROPUSE

Q

e Realizati un program care sa calculeze suma numerele dintr-o lista de 3 variabile a, b, c.
e Afisati culorile dintr-o lista de culori.

e Verificati daca culoarea RED este prima intr-o lista de culori.

e Creati o variabila de tip lista si afisati pe ecranul EV3 valorile din lista numerica.

CATEGORIA FUNCTII (FUNCTIONS)

Cu blocurile Functii puteti crea programe complexe mai usor de citit. NEPO ofera cateva blocuri de functii:

- doSomething

- doSomething

(=il Number ~
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Tn exemplul de mai jos functia suma calculeazd suma a doud variabile a si b.

variable : — -
variable : =

bl X3 i Number ~
Gl x4 | Number ~ |

CATEGORIA MESAJE (MESSAGES)

Doi roboti EV3 pot schimba mesaje. Este necesar ca Bluetooth sa fie activat pe robotii EV3 participanti.
Unul dintre robotii implicati stabileste conexiunea cu celalalt robot (bloc expert: se conecteaza la numele
robotului).

Celalalt robot asteapta un apel de conectare (bloc expert: asteptati conexiunea). Aceasta functioneaza
similar cu apelurile telefonice: un apelant formeaza numarul unui partener de comunicare. Cand este
stabilita conexiunea, robotii pot schimba mesaje in ambele directii.

y

Buna! Sunt Roberta si-ti

voi arata cum sa faci
primul program folosind Utilizarea unui mediu de programare pentru implementarea

senzori. algoritmilor

Utilizarea unui mediu virtual pentru programarea de roboti cu scop
didactic, vizualizarea si utilizarea valorilor citite de senzori ai robotului
virtual (de exemplu senzor ultrasonic pentru detectarea obstacolelor,
senzor de culoare, senzor de presiune, microfon, senzor infrarosu,
senzor giroscopic, busola etc.)

CATEGORIA SENZORI (SENSORS)

OPEN ROBERTA LAB contine blocuri pentru urmatorii senzori:
»  senzor de atingere
»  senzor de culoare/lumina
»  senzor ultrasonic
»  senzor de infrarosu
»  senzor de rotatie (codificator motor)
»  giroscopic
»  butoane
»  timer
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Categoria culori ofera blocurile de culoare necesare senzorului de culoare.

Senzorul de culoare/lumina

et colour sensor Port K8 | B3 G . .
Cu blocul se poate transmite unui alt bloc

care este culoarea senzorului. Tn plus, acest bloc oferd in meniul drop-down setarile lumin (light), RGB si
lumina ambientala (ambient light).

‘ o[=11 colour - colour
v

colour

Aceste trei setari suplimentare transmit toate aceleasi date de tip numeric.
Valorile numerice suntintre 0 (negru) si 100 (alb). Cu aceste setari diferite,
acest bloc poate fi configurat in functie de cerintele specifice.

light Tn modul color, senzorul emite lumina si detecteazd culoarea de bazi de
ambient light sub senzor. Recunoaste 7 culori (negru - BLACK, maro - BROWN, albastru
RGB - BLUE, verde - GREEN, galben - YELLOW, rosu - RED, alb - WHITE) si fara

culoare - GRAY.

Tn modul lumina, senzorul emite lumind prin LED-ul siu rosu si mdsoara intensitatea luminii reflectate pe
o scara de la 0la 100, (0 = foarte intunecata si 100 = foarte luminoasa).

Tn modul lumind ambientald se utilizeaza aceeasi scald (0-100) ca in modul lumin3. Tn imaginea aldturat3
se masoara lumina ambientala care este perceputd de senzor.

in modul RGB, senzorul de lumind emite lumina
rosie, verde si albastra si masoara lumina reflectata
corespunzatoare componentelor rosu, verde si
albastru pe o scara de la 0 la 100 pentru fiecare
culoare. Se intoarce o lista cu trei numere.

show text ( get [EINTT1A: [k % colour sensor Port [EJEl

in column

Senzorul tactil/de atingere

Cu blocul senzor tactil/de atingere puteti transmite unui alt bloc
valori daca senzorul tactil este apasat sau nu. Acest bloc returneaza
valorile logice true daca e in modul apasat sau false daca nu e
apasat. Acest bloc poate fi utilizat numai impreuna cu un alt bloc -
care necesita o valoare logica ca parametru de intrare, de exemplu , .
fmpreuna cu blocul daca da...atunci.

in mediul OPEN Roberta LAB senzorul tactil este apdsat dacd
intalneste un obstacol. In fiecare scend, marginea este un obstacol
fix, patratul albastru din Simple si Drawing Scene este un obstacol mobil ce poate fi deplasat prin drag
and drop.
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Senzorul ultrasonic

Cu blocul obtine distanta/prezenta se transmite unui alt bloc distanta masurata de senzorul ultrasonic.
Distanta este transmisa ca un numar, in cm.

Tn plus, acest bloc poate fi setat la “prezentd” din meniul derulant. Aceastd setare poate verifica daci
un alt senzor ultrasonic este activ. Aceasta setare este specifica valorii logice true daca un alt senzor
ultrasonic este prezent sau false daca niciun alt senzor ultrasunet nu este prezent.

Daca valoarea nu a fost trimisa de propriul senzor ultrasonic, poate duce la masuratori eronate. Daca

a fost selectat “distanta”, un numar care indica distanta in cm dintre senzorul ultrasonic si obstacol, se
transmite unui alt bloc.

»
| ‘,I ACTIVITATI PRACTICE

11.1. Realizati un program care face ca robotul sa emita un semnal sonor la intalnirea unui obstacol.

SOLUTIE

distance cm

play whole - note (5 I

11.2. Afiseaza pe ecranul robotului culorile pe care le recunoaste senzorul de culoare.

SOLUTIE

show text

e[ colour -~ |

colour sensor Port

clear display

11.3. Realizati un program care afiseaza imaginea flowers pana cand senzorul tactil este apasat. Dupa ce
s-a oprit robotul, pe ecran sa apara imaginea eyes open.

SOLUTIE

touch sensor Port pressed?

show picture [ile)V= =

Eh) R leil (] eyes open *
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11.4. Realizati un program care, utilizand senzorul de culoare, sa deplaseze robotul pana la o linie verde.

SOLUTIE

drive Bzl speed % -

@ APLICATII PROPUSE

* Lafintalnirea unui obstacol robotul sa
emita un semnal sonor.

* Robotul sa se opreasca cand senzorul
cu ultrasunete este la 20 cm distanta
de un obstacol.

+ wait until get M colour sensor Port [ENED | ER8 C::I

: TEME DE DISCUTII:

Puteti cduta mai mult de o culoare cu senzorul de
culori?

Puteti identifica obiecte folosind senzorul
ultrasonic?




CAPITOLUL 8

LECTII
\
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TEME DE DISCUTII:

Cum se deplaseaza oamenii
pe o carare. Preferd sa mearga
pe mijlocul drumului? De ce?

Raspunsuri sugerate: pentru
ca ei pot vedea fnainte,
intreaga linie, ambele parti
ale drumului si directia spre
care au plecat.

Cum se deplaseaza un robot
pe un traseu marcat cu o
culoare? Cum poate identifica
traseul?

Utilizarea unui
algoritmilor

mediu de programare pentru implementarea

Elaborarea codului sursa pentru controlul robotului didactic virtual prin
utilizarea si interpretarea datelor primite de la senzorii acestuia: evitarea
obstacolelor, mentinerea echilibrului, reactii specifice la detectarea
luminii sau a identificarii unui traseu marcat etc.

lll. Lectii

LECTIA URMARIREA LINIEI

Obiectivele lectiei

La sfarsitul lectiei elevii vor sti:

e sa cunoasca modul in care oamenii si robotii se deplaseaza de-a
lungul unei linii

e sa programeze un robot sa urmeze o linie utilizdnd senzorul de
culoare

e sa programeze un robot sa urmeze o linie utilizand senzorul de
lumina

e sa programeze un robot sa urmeze o linie pana cand un senzor este
activat

Daca vreti ca robotul din imaginea aldturata sa urmdreasca
linia utilizand senzorul de culoare ce comenzi ii puteti da?

Sugestie:

1.Daca robotul "vede” culoarea neagra, sa mearga drept.

2. Daca robotul “vede” culoarea alba, sa intoarca la stanga
pentru a reveni la linie.

Sugestia este valabila pentru robotul din imaginea alaturata?
Care sunt pasii pe care robotul trebuie sa-i urmeze pentru a pastra traseul precizat?

Sugestie:

Deoarece linia are o grosime, putem programa robotul sa urmeze linia astfel incat atunci cand
senzorul “vede” alb, robotul face o intoarcere (o rotire cu o roata oprita) spre negru si atunci
cand “vede” negru face o intoarcere spre alb. Acest algoritm este numit “urmarirea liniei in
dou3 etape” deoarece are doar doud actiuni. In plus, demonstreaza modul in care combinatia
miscarilor locale (spre dreapta sau spre stanga), conduce la o miscare globala cu un sens foarte
special, in acest caz urmarirea liniei.

\J

#
o™

MISCARE GLOBALA

A TN Y

1l SCARE LOCALA

ACTIVITATE PRACTICA
Programati robotul sa se deplaseze pe un traseu dat.
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o

Resurse necesare:

TIP ROBOT SENZORI PARAMETRI
Roberta EV3 De culoare e s e e

SOLUTIE 1 Programul pentru urmarirea liniei utilizand senzorul de culoare

repeat indefinitely

get [EIM@EA colour sensor Port EIEl mq:l

motor port [ZJ) on speed % -
motor port {888 on speed % .

motor port [EZ}E# on speed % .
motor port {888 on speed % -

SOLUTIE 2 Programul pentru urmarirea liniei utilizand senzorul de lumina

repeat indefinitely

( get [*[L8# % colour sensor Port [EJES

motor port 3§ on speed % -
stop motor port brake -

motor port on speed % '.

stop motor port [l

SOLUTIE 3 Programul pentru urmarirea liniei pana cand un senzor este activat

touch sensor Port [ pressed?
get EM#A colour sensor Port [EIES mq:l

motor port [ZJ5) on speed % -
motor port on speed % -

motor port [E3E on speed % -
motor port on speed % |-
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SOLUTIE 4 Programul optimizat cu variabile

V APLICATII PROPUSE

e Programati un robot sa urmeze o linie pe o anumita distanta.

e Programati un robot sa urmeze o linie pana la tastarea ESC. 4

* Programati robotul sa se opreasca exact la a treia linie din imaginea alaturata.
Trebuie sa utilizati o bucla si un senzor! Ce senzor veti folosi?

LECTIA SENZORUL TACTIL

Obiectivele lectiei

La sfarsitul lectiei elevii vor sti: TEME DE DISCUTII:

* sd programeze un robot sd urmeze o linie utilizand senzorul 344 ai putea folosi senzorul

tactil tactil?
e sa programeze un robot sa urmeze o linie utilizand blocul
asteapta (Wait)

Comanda cea mai utilizata a senzorului este de amortizare. Amortizoarele sunt cele mai simple modalitati
de a interactiona cu mediul inconjurator; ele permit robotului sa detecteze obstacolele in momentul in
care le ating, acestia schimbandu-si orientarea corespunzator. Senzorul tactil poate avea trei aplicatii:
apasat, eliberat sau de amortizare.

Tn OPEN ROBERTA LAB senzorul este practic ca un intrerupator True / False. Este util pentru programarea
miscarii pana cand senzorul de atingere este apasat / eliberat. De exemplu, daca puneti un senzor tactil in
fata robotului, il puteti opri din miscare. De asemenea, puteti porni sau opri programul cand este apasat
un senzor tactil.

>
| /| ACTIVITATI PRACTICE

Programati robotul sa porneasca la atingere si sa se opreasca la detectarea culorii rosii.
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Resurse necesare:

TIP ROBOT PARAMETRI
Roberta EV ) Parametrii trebuie sa fie ajustati in Este recomandata
Lo BV Tactil functie de scena aleasa. scena Simple

Obstacol pentru ca senzorul tactil

sa fie apasat la Start. touch sensor Port pressed?
diive [ENTEIC M speed % C EX1
n I + wait until I'm colour colour sensor * [zl 3 - |

@ APLICATII PROPUSE

* Programati robotul sa se miste pana cand atinge un obstacol, apoi sda se intoarca si sa
porneasca la dreapta cu 90 de grade.

LECTIA SENZORUL ULTRASONIC

Obiectivele lectiei

La sfarsitul lectiei elevii vor sti:

e sa utilizeze senzorul cu ultrasunete pentru a program robotul sa pastreze distanta fata de un
obstacol
* sd optimizeze codul

TEME DE DISCUTII:

Dati exemple de utilizare a senzorului ultrasonic in viata reala.
Sugestii:

Detecteazd sticlele care sunt g
prea fnalte sau prea mici, sau £
care sunt cazute pe o banda
transportoare.

CONTROLUL CALITATII

Detecteaza nivelul de umplere a é
CONTROLUL NIVELULUI unui bazin de la cativa milimetri =

pana la 6 metri. =y

Verifica daca lazile sunt pline

CONTROLUL INCARCARII sau goale, sau dac3 sticlele de

iN LADA plastic sunt goale pe o banda
transportoare.
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Senzorul ultrasonic permite robotului sa detecteze obiecte. El mai poate fi folosit pentru a evita obstacole,
sa masoare distante si sa detecteze miscarea.

»
| ‘,l ACTIVITATI PRACTICE

Scrieti un program pentru un robot care, folosind un senzor ultrasonic, sa se intoarca cu 180 de grade
daca este la 30 cm distanta fata de un obstacol.

Resurse necesare:

TIP ROBOT MOTOARE SENZORI SIMULATOR
Roberta EV3 Da Ultrasonic Este recomandata scena Drawing
REZOLVARE

repeat indefinitely

get cm ultrasonic sensor Port q

turn [[FT8EA speed %

degree

O problema clasica de concurs fin care este folosit senzorul ultrasonic este deplasarea constanta a
robotului la 0 anumita distanta fata de un perete. Pentru a realiza aceasta cerinta vom folosi un robot pe
care senzorul ultrasonic sa fie amplasat lateral.

V APLICATII PROPUSE

e (ititi programul de mai jos si precizati reactiile robotului.
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e Scrieti un program pentru un robot care urmeaza pasii de
. A
mai jos: sTOP w&w
u :

» Pleaca de la START

» Mergi spre Nord si atinge peretele Roteste spre Vest si
NU atinge peretele.

» Mergi spre Sud si NU atinge peretele.

» Roteste si mergi la peretele din Vest.

» Roteste si mergi la STOP.







CAPITOLUL 4

MATERIALE
DIDACTICE .




#\ TNVATARE CU ROBOTI- MARILENA OPREA P

IV. Materiale didactice

Tnvatarea orientatd spre probleme nu are legdtura cu succesul sau esecul. Este vorba despre a fi activ
fnvatand, construind si testand continuu ideile. Acest lucru trebuie inteles si exersat de elevi.

Este important ca pe parcursul desfasurarii activitatii la clasa profesorul sa:

e evalueze performanta elevilor in fiecare etapa a procesului

e observe comportamentul, reactiile si strategiile elevilor

e ofere feedback constructiv pentru a ajuta fiecare elev sa progreseze

e adreseze intrebari elevilor despre ceea ce intentioneaza sa puna in practica

e saofere feedback la nivel de grup, cand elevii lucreaza in echipe

* Tncurajeze elevii sa-si expuna ideile utilizand texte, clipuri video, imagini, schite sau alte medii creative
o ofere fiecarui elev libertatea de a-si alege modalitatile de exprimare

SISTEMUL DE MEDALII:

Elevul are putine cunostinte teoretice, nu are capacitatea de a explica
coerent o solutie sau de a pune in practica ceea ce stie.

MEDALIE DE BRONZ

Elevul este capabil sa prezinte numai cunostinte de baza (de ex.,
elemente de vocabular) dar nu poate aplica sau transmite mai departe
ceea ce a invatat.

MEDALIE DE ARGINT

Elevul are un nivel de cunostinte care 1i permit sa inteleaga continuturile
si conceptele noi prezentate. Poate sa puna in practica ceea ce a invatat.
Nu poate sa extinda rationamentul la o problema noua.

MEDALIE DE AUR

A

MEDALIE DE PLATINA

Elevul intelege continutul si conceptele prezentate, poate realiza sarcina
de lucru, poate sintetiza si aplica conceptele si in alte situatii.

TNTELEGEREA CERINTELOR

BINE EXCELENT

CERINTA

Descrieti problema
in propriile cuvinte

Descrieti pasii
necesari pentru
obtinerea solutiei

impartiti problema in
subprobleme

Elevul nu poate
descrie problema in
propriile cuvinte.

Elevul nu poate
descrie
pasii solutiei

Elevul nu poate
imparti problema in
subprobleme.

ARGINT

Cu ajutor, elevul este capabil
sa descrie problemain
propriile cuvinte.

Cu ajutor, elevul este
capabil sa descrie pasii
solutiei.

Cu ajutor, elevul este capabil
sa imparta
problema in subprobleme.

Elevul este capabil sa
descrie problema in propriile
cuvinte.

Elevul este capabil sa
descrie pasii solutiei.

Elevul este capabil sa
imparta
problema

PLATINA

Elevul este capabil sa
descrie problema in propriile
cuvinte si poate sa imparta
problema in subprobleme.

Elevul este capabil sa
descrie in detaliu pasii
solutiei.

Elevul este capabil sa
imparta problema in
subprobleme si poate
descrie legaturile dintre
acestea.




IDENTIFICAREA RESURSELOR

CERINTA

Descrieti resursele
necesare pentru rezolvarea
problemei
(motoare, senzori, scena,

Recunoasteti si
folositi modelele
sau notiuni studiate

SUFICIENT
BRONZ

Elevul nu poate
sa descrie resursele pe care
le va folosi pentru
rezolvarea problemei.

Elevul nu poate sa
recunoasca modelele sau
sa foloseasca notiunile

BINE
ARGINT

Cu ajutor, elevul poate sa
descrie resursele pe care le
va folosi pentru rezolvarea
problemei.

Cu ajutor, elevul poate sa
recunoasca modelele sau
sa foloseasca notiunile
studiate anterior.
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FOARTE BINE
AUR

Elevul poate sa descrie
resursele pe care le va folosi
pentru rezolvarea problemei

side ce.

Elevul poate sa recunoasca
modelele sau sa foloseasca
notiunile studiate anterior.

EXCELENT
PLATINA

Elevul poate sa descrie, in
detaliu, ce resurse va
folosi pentru rezolvarea
problemei si in ce mod.

Elevul poate sa recunoasca
modelele si sa foloseasca
notiunile studiate anterior in
contexte noi.

PROGRAMAREA SOLUTIEI

CERINTA

Enumerati blocurile
de programare
necesare realizarii
programului

Descrieti
succesiunea
operatiilor din
program.

Descrieti principiile de
programare utilizate
(ex. iesire, intrari,
evenimente, bucle, etc.

SUFICIENT
BRONZ

Elevul nu poate sa
descrie o lista de
blocuri.

Elevul nu poate sa
descrie succesiunea
operatiilor.

Elevul nu poate sa descrie
principiile de programare
utilizate in solutie.

BINE
ARGINT

Cu ajutor, elevul poate sa
descrie o lista de blocuri.

Cu ajutor, elevul poate sa
descrie succesiunea
operatiilor.

Cu ajutor, elevul poate sa
descrie principiile de
programare
utilizate in solutie.

FOARTE BINE
AUR

Elevul poate sa descrie o
lista de blocuri.

Elevul poate
sa descrie succesiunea
operatiilor.

Elevul poate
sa descrie principiile de
programare
utilizate in solutie.

EXCELENT
PLATINA

Elevul poate sa descrie o
lista de actiuni care sa-l ajute
sa-si dezvolte programul.

Elevul poate
descrie programul oferind
detalii despre fiecare etapg.

Elevul poate sa descrie
principiile de programare
utilizate in solutie cu detalii
ce demonstreaza intele-
gerea principiilor de
programare.

VERIFICAREA SOLUTIEI

CERINTA

Descrieti ce
s-aintamplat cand s-a
executat programul,
si daca este sau nu ceea
ce v-ati asteptat.

Descrieti ce
problemele(erori) ati
sesizat in rularea
programului

Descrieti unde credeti
ca apar problemele
(erorile) in solutie

Descrieti cateva
moduri in care ati
incercat sa rezolvati
problema.

SUFICIENT
BRONZ

Elevul nu poate sa
descrie ce
s-a intamplat.

Elevul nu poate sa
descrie cum problemele
aparute

Elevul nu poate sa
descrie unde apare
problema in solutie

Elevul nu poate sa
descrie diferite
moduri in care a incercat
sa rezolve problema.

BINE
ARGINT

Cu ajutor, elevul poate sa
descrie ce
sa intamplat comparativ cu
cerinta problemei.

Cu ajutor, elevul poate sa
descrie problemele
aparute

Cu ajutor, elevul poate sa
descrie unde apare
problema in solutie

Cu ajutor, elevul poate sa
descrie diferite
moduri in care

aincercat sa rezolve
problema.

FOARTE BINE
AUR

Elevul este capabil sa
descrie ce s-a intamplat
comparativ cu cerinta
problemei.

Elevul poate sa descrie
problemele aparute

Elevul poate sa descrie unde
apare problema in solutie

Elevul poate sa descrie
diferite moduri in care a
incercat sa rezolve
problema.

EXCELENT
PLATINA

Elevul este capabil
sa descrie ce s-a intamplat.
in comparatie
cu ce era de asteptat si
gaseste deja solutii.

Elevul poate descrie in
detaliu cum a rezolvat
problemele aparute.

Elevul este capabil sa
descrie, in detaliu, modulin
care eroarea afecteaza
solutia.

Elevul este capabil sa
descrie diferite moduri in
care a incercat sa rezolve

problema si poate explica de
ce aceste optiuni nu au fost
viabile.
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VERIFICAREA SOLUTIEI

CERINTA

Descrieti cea mai
importanta parte a
solutiei
si daca este sau nu

Descrieti cele mai
importante detalii
ale solutiei date

Descrieti cum solutia a
atins obiectivul propus

Elevul nu poate sa
descrie nicio parte
din solutia gasita.

Elevul nu poate sa
ofere detalii despre
solutie

Elevul nu poate sa descrie
modul in care solutia a atins
obiectivul propus.

BINE

ARGINT

Cu ajutor, elevul poate sa
descrie cea mai importanta
parte a solutiei

Cu ajutor, elevul poate sa
ofere detalii despre
solutie

Cu ajutor, elevul poate sa
descrie modul in care solutia
a atins obiectivul propus.

Elevul poate sa descrie cea
mai importanta parte a
solutiei.problemei

Elevul poate sa ofere detalii
despre solutie

Elevul poate sa descrie
modul in care solutia a atins
obiectivul propus.

EXCELENT

PLATINA

Elevul poate sa descrie
solutia, evidentiind cea mai
importanta parte a solutiei.

Elevul poate sa ofere detalii
importante despre solutia
gasita

Elevul poate sa descrie, cu
claritate modulin care
solutia a atins obiectivul
propus.

TNVATAREA PRIN JOC

Tnvatarea prin intermediul robotilor este un mijloc de dobandire si utilizare a cunostintelor prin actiune,
este o activitate de gandire orientata spre solutionarea unor probleme, spre gasirea cdilor in vederea
depdsirii unor obstacole, stimuleaza procesul de instruire, il adanceste si-l amelioreazs. invatarea cu
roboti ofera un cadru propice pentru invatarea activa, participativa, stimuland Tn acelasi timp initiativa si
creativitatea elevilor.

Tnvatarea cu roboti se poate concretiza in activitdti competitionale concepute pentru grupe de elevi
sau individual. Tn timpul jocului fiecare elev actioneazd in ritmul sdu si rezolva sarcina prin mijloacele
operationale de care dispune. Ca urmare, invatarea prin intermediul robotilor activeaza elevii in procesul
instructiv-educativ si, Tn aceeasi masura, vizeaza pe fiecare elev in parte, asigurand astfel un tnvatamant
diferentiat.

Pe de alta parte, intrecerea este conditionata de procesul de instruire, calitatea si rezultatele fiind
determinate de o buna pregatire anterioara.

Evaluarea finala a modului de robotica se poate realiza prin organizarea unui miniconcurs. Este de
preferat ca in organizarea acestuia, sa fie implicati elevii in stabilirea misiunii, realizarea scenei, a spatiului
de concurs, in stabilirea regulamentului.

ORGANIZAREA UNUI CONCURS

Fiecare concurs are un regulament propriu in functie de obiectivele propuse, de categoriile de varsta ale
concurentilor, de tipurile de roboti folositi, tipurile de probleme rezolvate, etc.

n vederea participérii la un concurs de robotic, pregitirea echipei trebuie si se facd avand in vedere
urmatoarele elemente:

* Fiecare echipa trebuie sa studieze cu atentie regulamentul jocului.

* Fiecare echipa va avea un antrenor: elev de liceu, student sau profesor.

o Contestarea acorddrii punctajelor se face conform regulamentului. (Invitati elevii s& se comporte
politicos.)

e Terenul de joc din concurs este intotdeauna putin diferit de cel pe care v-ati antrenat (pot
interveni factori ambientali precum zgomot, luminag, etc.), de aceea toate concursurile prevad o
etapa preliminara de programare si testare a robotului pe suprafata de concurs.
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Termeni utilizati in concursurile de robotica

Misiunea este o cerinta pe care robotul o va indeplini pentru acumularea de puncte.

Meciul este o sesiune de intreceri. Intr-un turneu, doua echipe vor concura simultan intr-un meci. Exist3
intreceri in care concureaza cate 2 echipe impotriva altor 2. Premiul este dat celui cu cele mai multe
meciuri castigate.

Suprafata de joc (scena) este un spatiu amenajat pentru desfasurarea meciurilor. Aceasta include
suprafata de joc (ex. masd, ring), peretii interiori, marginile si obstacolele. Tn interiorul fiecirei scene
exista o baza.

Baza este locul din care robotul incepe fiecare meci si zona in care concurentii pot atinge robotul fara
penalizare.

Standul este locul unde echipa poate depozita si asambla piesele pentru o anumitd misiune.

Puteti studia, ca model, concursurile existente Tn spatiul competitional romanesc pentru a va inspira in
realizarea propriului concurs.

\J
|l| ACTIVITATI PRACTICE

Studiati concursurile RoboSmart Junior si Concursul FIRST 2016, prezentate mai jos. Comentati
diferentele si asemanarile dintre misiunile celor doua concursuri. Enuntati o misiune pentru un concurs
nou. Desenati scena pentru misiunea enuntata mai sus. Stabiliti un regulament pentru misiunea enuntata.
Dati un nume concursului vostru.

Concursul RoboSmart Junior

Misiune: Realizati un tur de circuit fara erori.
Scena:

Regulament:

»  Fiecare echipa are la dispozitie 5 incercari cronometrate dintre care se ia cel mai bun timp obtinut.

»  Fiecare echipa are la dispozitie 30 de minute pentru a pregati programul pentru testele oficiale, dupa
care echipele se vor prezenta la baza. in timpul testelor oficiale, echipele au dreptul si optimizeze
programul pana sunt chemate la pista.

» Daca robotul pierde linia, acesta trebuie sa reia singur traseul dintr-un punct atins anterior sau chiar
din punctul de unde a pierdut linia. Daca nu poate relua singur traseul, atunci punctul in care a pierdut
linia este considerat cel mai Thaintat punct in care a ajuns robotul.

» La un test oficial, fiecare echipa are dreptul la 2 Tncercari.Daca robotul nu ajunge la capat din 2
Tncercari atunci este notat cel mai Thaintat punct in care a ajuns la acel test.

» La finalul fiecarui test oficial echipele au la dispozitie 10 minute pentru a face optimizari la program.
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Concursul FIRST 2016

Misiune: Misiunea robotului este de a reduce amprenta de carbon a unei companii la zero. Amprenta de
carbon a unei companii este cantitatea de dioxid de carbon emisa de procesele industriale ale companiei.
Robotul trebuie sa instaleze panouri solare si sa planteze copacii potriviti in diferitele zone de plantare
pentru a contrabalansa emisiile de carbon ale companiei.

Scena:

.

Regulament:

»

»

»

»

»

»

Competitiaare un numar de runde, timp de asamblare (150 minute), programare si testare. Competitia
WRO Romania 2016 va avea un numar de 2 runde (evaluari oficiale), Runda 1 - timp de asamblare,
programare si testare 120 minute, respectiv Runda a 2-a - timp de modificare, programare si testare
60 minute.

Concurentii nu pot asambla Robotul in afara timpilor alocati pentru asamblare/modificare, programare

si testare, acordate Tnainte de fiecare runda/evaluare.
Concurentii pot incepe asamblarea robotului din momentul in care STARTUL a fost anuntat oficial in

cadrul evenimentului. Programarea si testarea robotului poate incepe dupa 45 minute de la semnalul
de START al competitiei.

Atunci cand timpul de asamblare, programare si testare a expirat, echipele trebuie sa isi pozitioneze
Robotul in zona desemnata pentru inspectie (“zona de carantina”). Arbitrii vor evalua daca Robotul se
conformeaza tuturor reglementarilor competitiei (dimensiune, componente, sisteme de comunicatii,
programare, etc).

Daca in timpul inspectiei se constata o incalcare a regulilor, arbitrul va acorda echipei un timp de
3 (trei) minute pentru corectarea acesteia. Echipa nu poate participa la runda/concurs daca nu se
remediaza situatia in timpul alocat pentru corectie.

Robotul va avea un singur program executabil cu numele “run2016”.

Robotul are la dispozitie 2 minute pentru a termina proba. Cronometrul porneste atunci cand arbitrii
dau semnalul de start. Robotul trebuie pozitionat in zona de start .

Cand participantii au terminat ajustarile finale, arbitrii vor da semnalul pentru a porni brick-ul NXT/
EV3 si pentru a selecta un program (fara a rula programul). Dupa deschiderea robotului si selectarea
programului, arbitrii vor intreba echipa care este modul de rulare a robotului. Sunt posibile doua
variante: a. Robotul se pune in miscare imediat dupa ce ruleaza programul b. Robotul se pune in
miscare dupa apasarea butonului central, alte butoane si senzori nu pot fi utilizate pentru start. Daca
este indicata optiunea a) arbitrul va da semnalul de start si un membru al echipei va rula programul.
Daca este folosita varianta b) un membru al echipei ruleaza programul si asteapta startul. La acest
moment nu mai sunt acceptate modificari ale pozitiei sau partilor componente ale robotului. Arbitrul
va da semnalul de start si un membru al echipei va apasa butonul central pentru a porni robotul.

Pe parcursul desfasurarii rundelor de concurs (evaluari), deciziile luate de arbitri sunt incontestabile
Runda/Evaluarea si timpul se vor opri daca: a. Timpul de 2 minute alocat probei s-a terminat b. Un
membru al echipei atinge robotul in timpul probei c. Robotul a parasit complet suprafata de competitie
d. Incélcarea oricarei reguli si reglementari din prezentul regulament e. Misiunea a fost indeplinita.
Pentru fiecare echipd, arbitrii vor calcula punctajul la incheierea fiecarei runde/evaluari. Echipa
trebuie sa verifice pe loc punctajul acordat si sa semneze fisa de jurizare la finalul fiecarei runde.
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Clasamentul echipelor este decis in functie de cel mai bun scor obtinut in competitie. Daca echipele
au acelasi scor, departajarea acestora se face in functie de timpul obtinut la runda. Daca echipele
raman in continuare la egalitate, departajarea acestora va fi facuta in functie de punctajul obtinut in
rundele anterioare. Tn cazul in care exista echipe care obtin acelasi punctaj si acelasi scor la ambele

runde din competitie, acestea vor fi departajate printr-o proba suplimentara (care poate fi diferita de
probele anterioare).







CAPITOLUL 5

ROBOTICA )
COMPETITIONALA DN




#\ TNVATARE CU ROBOTI- MARILENA OPREA P

V. Robotica competitionala

n acest moment, robotica competitionald este practicatd in cluburi, cercuri, palate, centre de excelent3,
ONG-uri. Activitatea competitionala presupune cunostinte aprofundate, solutii inovative, multe ore de
munca, teste Incercari. Competitiile recunoscute de MEN Tn calendarele competitionale preuniversitare
si universitare sunt pentru toate categoriile de varsta (sub 12 ani, 13-15 ani, 16-19 ani, peste 19 ani).

De reguld, la inceputul anului competitional se anunta o tema, o problema pentru care o echipa se
pregateste pe tot parcursul anului. Temele variaza de la intrecerile clasice precum urmarirea liniei, labirint
cu linii, labirint cu pereti, Sumo, LaserMaxx (plasarea a patru roboti autonomi pe un ring circular, unde
scopul este evitarea iesirii din teren si lovirea cu laserul a adversarilor) pana la teme tehnice, ecologice,
sociale.

COMPETITII DE ROBOTICA ORGANIZATE IN ROMANIA

FIRST® LEGO® League

FIRST® LEGO® League este un program dedicat copiilor si tinerilor (9 - 16 ani), ce are ca scop introducerea
acestora in lumea fascinanta a stiintei si tehnologiei, prin intermediul unei abordari sportive.

Obiectivele FIRST® LEGO® League sunt de a entuziasma copiii si tinerii cu privire la stiinta si tehnologie,
familiariza participantii cu ideea de spirit de echipa, incuraja copiii si tinerii sa rezolve sarcini complexe
intr-un mod creativ.

Componenta de baza a FIRST® LEGO® League este reprezentata de un turneu de robotica organizat intr-o
atmosfera vesela, Tn cadrul caruia copiii si tinerii (12 — 19 ani) sunt provocati sa rezolve o “misiune”
complicata, cu ajutorul unui robot. Copiii, organizati in echipe, vor cerceta un subiect dat, vor planifica
si realiza programarea si testarea unui robot autonom pentru a rezolva misiunea data. Echipele FIRST®
LEGO® League au posibilitatea de a experimenta toate etapele din cadrul procesului de dezvoltare al
unui produs real: rezolvarea unei probleme sub presiunea timpului, cu resurse insuficiente si a unor
concurenti necunoscuti.Concursul are si etapa internationala.

www.firstlegoleague.ro

World Robotics Olympiad™

World Robot Olympiad™ este un concurs dedicat stiintei si tehnicii, care doreste antrenarea unui numar
cat mai mare de tineri din Tntreaga lume, cu scopul de a le stimula si dezvolta creativitatea si spiritul
inovativ. WRO este o competitie pentru echipe. Pentru a participa la fiecare Categorie din competitie
elevii trebuie sa lucreze in echipe. O echipa este formata dintr-un antrenor si doi sau trei membri.

Obiective

e Furnizeaza elevilor, cu varste de pana la 19 ani, oportunitatea de a-si extinde orizonturile prin
intermediul sistemelor robotice existente in scoli;

e Introducerea conceptului de stiinte moderne in activitatile curriculare din institutiile de
invatamant;

e Ofera oportunitatea de a promova gandirea creativa, de a imbunatati abilitatile de comunicare,
de a consolida capacitatea de a dobandi noi cunostinte, cele mai relevante pentru educatie;

* Reuneste tineri din intreaga lume cu scopul de a le dezvolta creativitatea si abilitatile practice;
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e Extinde viziunea tinerilor in domeniul stiintei si tehnicii prin imbunatatirea procesului de invatare,
inclurajandu-i in a deveni viitori ingineri, cercetatori sau inventatori.

Concursul are si etapa internationala.
WWW.wroromania.ro

Este cel mai mare program de robotica pentru elevi de liceu desfdasurat in Romania incepand cu anul
scolar 2016-2017.

Tn fiecare sezon competitional, participd peste 1500 de elevi si 300 de mentori-profesori, din peste 50
de orase din Romania. Programul de robotica include si sesiuni de training, workshops tehnice si de
soft-skills, meciuri amicale si evenimente demonstrative.

Echipele sunt sustinute cu kit-uri de robotica, truse de scule siimprimante 3D de Asociatia Natie Prin
Educatie si BRD FIRST Tech Challenge Romania.

Programul este adus in Romania cu licenta de la FIRST USA (For Inspiration and Recognition in Science
and Technology) si are un format diferit fata de alte concursuri de robotica desfasurate in Romania.
Astfel, robotul este construit de fiecare echipa din piesele tetrix din kit-urile primite sau pe care le poate
achizitiona suplimentar din fonduri proprii, in functie de sponsorii atrasi, sau le pot construi folosind
imprimanta 3D, respectand anumite specificatii tehnice.

Tn cadrul concursului, robotul actioneaza timp de 2 minute si 30 de secunde, din care, in primele 30 se
deplaseaza autonom, pe baza unui program, dupa care cu ajutorul joystick-ului robotul este controlat
de cdtre membrii echipei.in ultimele 30 de secunde, robotul trebuie s& realizeze o sarcind anume, de
regula cea mai dificila. Meciurile au 4 combatanti, 2 echipe rosii si 2 albastre care formeaza aliante.
Meciul este castigat de perechea care insumeaza cele mai multe puncte. Numarul de meciuri castigate
stabileste locul pe podium.

Concursul are si etapa internationald, in SUA, la Campionatul Mondial de Robotica.
www.natieprineducatie.ro

Robochallenge este o competitie de robotica care se adreseaza in special studentilor pasionati de partea
practicd a unui proiect, dar si celor dornici sa invete mai mult. Concursul este adresat atat incepatorilor,
cat si avansatilor, dar si pasionatilor de robotica.

Concursul vine ca o completare la partea teoretica ce se invata in cadrul facultatii, fiind modul prin care
studentii pot face ceva placut si util folosind cunostintele teoretice.

Echipele primesc un regulament si pe baza lui isi construiesc robotii de la 0, folosind componente si
materiale aflate la indemana lor. Fiecare echipa are propria viziune si abordare, si datorita acestui fapt
apar suprize in fiecare an, care arata inventivitatea acestora.

Concursul se adreseaza oricarui pasionat/a de robotica, ne-existand nici o limita de varsta, dar exista

doua categorii, dintre cele 13 existente, dedicate exclusiv copiilor.
www.robochallenge.ro
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CONCURSURI ORGANIZATE DE PALATELE COPIILOR:
Trofeul de Robotica Robotor, Palatul Copiilor Orsova

Trofeul International de Robotica ROBOTOR promoveaza robotica in randul elevilor (fete si baieti) din
Romania si Europa, precum si a publicului larg, prin intermediul competitiilor de robotica.

Robotor a fost inclus in fiecare an, incepand cu anul 2008, in Calendarul Activitatilor Educative al
Ministerului Educatiei Nationale ca proiect regional, national sau international. Au fost organizate o editie
regionala (2008), cinci editii nationale (2009, 2010, and 2012 — 2014), si patru internationale (2011, 2015
—2017). Editiile 2013 si 2014 au fost organizate in colaborare cu Palatul Copiilor Botosani.

www.robotor.ro

Cupa Chindiei, Palatul Copiilor Targoviste

Scopul Concursului National de Robotica ,,Cupa Chindiei” este acela de a stimula dezvoltarea activitatilor
tehnico-aplicative in domeniul roboticii din palate si cluburi ale elevilor, scoli si licee, cluburi, universitati;
de a dezvolta la elevi si tineri, interesul fatd de inteligenta artificiala — Roboticd, Mecatronica si limbaje
de programare. Cupa Chindiei figureaza in Calendarul Activitatilor Educative Nationale al Ministerului
Educatiei Nationale (CAEN).

La concurs poate participa o echipa formata din 2-4 membrii, cu remarca ca aceeasi echipa nu poate
participa la doua categorii separate, iar un elev nu poate face parte din doua echipe .

Exista doua categorii ale concursului: Categoria A, unde participa roboti construiti in totalitate (fac
exceptie, motoarele, rotile, acumulatorii) si nu se admit subansambluri comerciale, Categoria B unde
participa roboti ce folosesc module industriale si Categoria C unde participa roboti de orice fel.

Concursul interjudetean “Sa descoperim mecatronica si robotica”, Facultatea de Automatica,
Calculatoare si Electronica Craiova, Departamentul de Mecatronica si Robotica

Este adresat elevilor din clasele IX-XII din 2015 si are doua sectiuni: Mecatronica si Robotica. Fiecare
scoald poate participa cu 2 echipe de cate 3 elevi.
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DESPRE ASOCIATIA E-CIVIS

Asociatia E-Civis este o organizatie non-guvernamentala infiintata tn anul 2009.
WWWw.e-civis.eu

Misiunea organizatiei E-Civis este de a promova valorile democratice la nivel national si international, in
special prinintermediul noilor tehnologii. E-Civis are in vedere informarea cu privire la valorile democratice
si stimularea actorilor sociali de a le promova si pune in practica la nivel national si international. E-Civis
organizeaza si sustine evenimente de informare dedicate tinerilor si activitati de educatie non-formala pe
domeniile de expertiza (educatie civica, codare, robotica), atat in mediul rural cat si urban.

Proiecte ale organizatiei privind educatia digitala:

www.saptamanaroboticii.ro

H
Saptamana Europeana a Roboticii este o initiativa a retelei europene 50 M
EURopgitlAcs,vm'ceput.a |r.1' 2011, ce are drept scop promovarea industriei ;. c i A RoBOTICH
roboticii in tarile Uniunii Europene. punem Reménia pe harta roboticl!

Saptamana Europeana a Roboticii ofera o saptamana de activitati variate pentru publicul larg din Europa,
pentru a sublinia importanta acestei industrii in cele mai variate domenii. De asemenea, prin aceste
activitati se doreste stimularea studentilor de orice varsta sa urmeze o educatie tehnologica, fie ea
programare, robotica, inginerie sau alte domenii.

Oricine poate organiza un eveniment Tn cadrul acestei initiative europene ce are loc in fiecare an, la
jumatatea lunii noiembrie.

www.girlschampions.com

#GirlsChampionsin3D este un proiect de inovare sociald in domeniul noilor tehnologii.

Scopul #GirlsChampionsin3D este de a crea o piata a muncii mai incluzive, in special in domeniul
tehnologiei pentru femeile din intreaga lume. Modelarea si imprimarea 3D ca un domeniul IT al femeilor.

Proiectul este derulat in parteneriat cu ECDL ROMANIA, care a instruit si certificat 22 de studente din
Bucuresti pana in acest moment.

ROBE
Robo Hub este dezvoltat in cadrul proiectului Everyone Digital: = @@)
http://e-civis.eu/alt-viitor-everyone-digital/ \ )

RoboHub este un spatiu dedicat comunitatii celor pasionati de robotica din Bucuresti, dar si din tara.
RoboHub ofera cursuri gratuite si subventionate pentru copiii ai caror parinti nu isi permit costul unui
curs de robotica.

La RoboHub au loc si cursuri de introducere n noi tehnologii conexe roboticii, precum Machine Learning,
Inteligenta Artificiala, HoloLens, Robotic Operating System, dar si dezbateri privind impactul noilor

tehnologii asupra societatii noastre.
Lo 2
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www.eu-robotics.net/robotics_forum/

Forumul European al Roboticii este locul de intalnire anual al industriei de robotica si va reuni peste 1.000
de cercetatori, ingineri, manageri si un numar din ce in ce mai mare de antreprenori si oameni de afaceri
de pe continent. Evenimentul va avea loc intre 20 si 22 martie 2019, in Bucuresti.

Forumul European al Roboticii este organizat de euRobotics sub umbrela SPARC, un parteneriat public
privat pentru dezvoltarea roboticii in Europa. ERF 2018 este gazduit de Asociatia E-Civis, in colaborare cu
Universitatea Politehnica din Bucuresti si Universitatea Bucuresti, Facultatea de Matematica si Informatica.

Marilena Oprea este profesor de informatica titular la Colegiul National Unirea Focsani din 1993.

A publicat, fiind co-autor, cartile de specialitate BPDQ Culegerea de probleme de informatica, editura
Pallas, Focsani, 2006, Ghid Metodic BACALAUREAT 2007 informatica, Editura Gil, Bucuresti, 2007,
Tehnici de optimizare, culegere de probleme, Editura Infodata, Cluj, 2008, Prelucrarea Imaginilor,
editura MagicPrint, Onesti, 2009, Matematica de gimnaziu in concursurile vrancene, editura Andrew,
Focsani, 2011, Tehnologia Informatiilor si Comunicatiilor pentru clasa a VI-a, Indrumar, CNEE 2012, ABC-
UL PROGRAMARII, editatd online ISBN 978-973-0-23485-5,2016.

Este referent pentru publicatiile Manual Informatica si TIC, clasa a V-a, editura Intuitex, 2017 si Studii
Informatice, editura CCD Bacau, 2015.

A scris o serie de articole, in revistele de specialitate, care reflecta preocuparea pentru transformarile
din sistemul educational romanesc: ,Elemente transformatoare ale educatiei digitale in 2015 , Educatia
eSafety”, ,Disciplinele informatice-scurta analiza”,,Un an de robotica la CNU”, ,,Pasionatii de robotica”.
A publicat 600 de itemi si 25 de teste in platforma educationald INSAM.

Ca profesor s-aimplicatin pregatirea elevilor pentru olimpiadele si concursurile scolare, pentru examenele
nationale de bacalaureat si atestare profesionala la informatica. Este formator CISCO din 2011. Pregatirea
sustinuta a elevilor s-a concretizat in peste 150 de premii obtinute cu elevii la olimpiadele si concursurile
judetene si nationale si 2 premii internationale - bronz la CEOI si la 101 in 2006.

n perioada 2007-2018, a ficut parte din comisiile centrale a olimpiadelor de Informatic3 si de Tehnologia
Informatiei si a contribuit la elaborarea subiectelor unice pentru etapele judetene si nationale.

Din 2016 face parte din Comisia Nationala de specialitate la disciplina Tehnologia Informatiei si
Comunicatiilor.

Recunoasterea profesionalismului didactic a dus la cooptarea doamnei prof. Marilena Oprea in grupuri
de lucru nationale implicate in reformarea curriculara precum grupul CNEE de elaborare a subiectelor
pentru examenul de bacalaureat national, grupul de lucru pentru evaluarea manualelor scolare sau grupul
de lucru pentru elaborarea programelor scolare de gimnaziu finalizate prin OMEN nr. 3393 / 28.02.2017.

n calitatea de inspector scolar, in perioada 2008-2016, Marilena Oprea a initiat activititi menite s
promoveze programareain randul elevilorinfiintand si coordonand, la nivel judetean, Centrul de excelenta
de Robotica Educationala si Centrul de pregatire a elevilor capabili de performanta la matematica si
informatica.
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Tn categoria initiativelor care au avut in vedere cresterea impactului educatiei folosind noile tehnologii, se
incadreaza o serie de instruiri realizate cu profesorii din judetul Vrancea prin programe si proiecte precum
Competente TIC in curriculum scolar, Google for Education, E-scoala, certificarea eSafety, Sigurinfo.

Din 8 septembrie 1998 este presedinta Asociatiei pentru Acces la Informatie, Educatie, Cultura si
Tehnologie ”Proiect”.

Din 2017 coordoneaza colectivul de redactie al revistei ROBOTICA .
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