
Secvență de lecție elaborată în conformitate cu  prevederile curriculare, cu utilizarea 

echipamentelor digitale tipice Clasa Viitorului 

Realizat: Florean Mihail, profesor de fizică, grad didactic unu 

                Zinaida Urîtu, profesoară de fizică, grad didactic superior 

                Papuc Marcela, profesoară de informatică, grad didactic doi 

 

Disciplina: Fizica 

 

Clasa: a VII - a  

 

Modulul: Mișcarea și repausul. 

 

Subiectul lecției: Poziția unui corp în spațiu. Mișcarea și repausul. 

 

Unități de competență: 

 

1.1. Clasificarea și descrierea tipurilor de mișcări (rectilinie, curbilinie, circulară, uniformă, variată). 

1.7. Exemplificarea unor situații din viața de zi cu zi în care se identifică diverse tipuri de mișcare. 

 

Obiective operaționale: 

 

 Elevii vor fi capabili: 

 

            O1 - să determine orientarea spațială a diferitelor corpuri legate de poziția, mișcarea și 

repausul corpurilor în spațiu. 

            O2 - să explice procesul prin care radarul detectează obiecte în baza principiilor fizice fundamentale. 

 

Tehnologii didactice: 

 

- metode didactice: experimentul, discuție dirijată, observația. 

- forme de activitate: frontal sau individual (în dependență de nivelul de dotare cu plăci și 

senzori Arduino). 

    

Resurse: 

 

1. Fizică, manual pentru clasa a VII - a, ediția  2020. 

2. PocketLab, calculator, conexiune Internet, Arduino Uno în set cu senzorul ultrasonic și 

servomotor, aplicația Processing. 

3. Pocketlab. 

4. Processing. 

5. ArduinoIDE.  

6. Modelul radarului în funcțiune. 

https://app.thepocketlab.com/trials
https://processing.org/download
https://www.arduino.cc/en/software/OldSoftwareReleases/
https://www.youtube.com/watch?v=YdkuAZWJZX0


 

Etapa lecției Demers acțional Timp 

 

Tehnologia realizării 

(Metodă/Formă de activitate/Resurse) 

 

Reflexia 

 

 

Deja am studiat modul de utilizare a busolei (vezi manualul de fizică pagina 9) și cunoaștem că ea 

lucrează pe baza interacțiunii magnetice dintre câmpul magnetic al Pământului și acul magnetic al 

busolei însă în era tehnologiilor contemporane se utilizează senzorul de intensitate a câmpului 

magnetic pentru determinarea orientării în spațiu.  

Vom utiliza senzorul de intensitate a câmpului magnetic pentru determinarea orientării în spațiu 

din componența Pocket Lab-ului pentru a determina poziția corpurilor urmând instrucțiunile: 

 

1. Conectăm Pocket Lab-ul; 

2. Accesăm pagina aplicației: Thepocketlab; 

 
3. Asociem calculatorul cu Pocket Lab-ul; 

4. În meniul:  alegem „Magnetic Field”: 

 
5. În modul de afișare alegem doar axa X și vizualizarea digitală: 

 

 

 

 

5 min 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

6 min 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Explicația 

Experimentul 

Frontal PocketLab,  

calculator, conexiune Internet, 

 

 

 

 

 

 

 

 

Experimentul 

Frontal 

PocketLab, calculator, 

conexiune Internet, 

 

https://app.thepocketlab.com/trials


 

 
6. Poziționăm Pocket Lab-ul cu fața în sus în centrul foii cu indicația punctelor cardinale, 

săgeata direcției X va indica polul Nord geografic al Pământului; 

 

 
 

7. Rotim Pocket Lab-ul împreună cu foaia obținând valoarea maximă a intensității câmpului 

magnetic, această valoare ne va indica polul nord; 

8. Pentru a ne convinge în corectitudinea indicațiilor  vom compara indicațiile busolei cu cele 

ale Pocket Lab-ului. 

Utilizând Pocket Lab-ul și indicațiile pentru conexiune date de profesor, determină direcția a 3 

corpuri din clasă, introduceți datele obținute în tabel: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4 min 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

Nr. măsurării Corpul Direcția  

1. Tabla  

2.  Colegul din spate(față)  

3. Ușa  

 

Alcătuiește 3 reguli de utilizare a busolei/Pocket Labu-lui la determinarea direcției corpurilor 

din jurul tău. 

 

 

 

 

 

 

 

Cum funcționează Radarul? 

 

    Pentru a evita coliziunea aeronavelor în spațiu este folosit radarul (vezi figura 7,  pagina 9 din 

manual), în el se utilizează principiul  reflexiei  undei radio atunci când ea întâmpină un obstacol, 

la fel cum o minge aruncată într-un perete revine înapoi, cu cât peretele este mai îndepărtat cu atât 

mai mult timp va avea loc revenirea acesteia. Pentru a găsi obstacolul, radarul permanent studiază 

cerul rotindu-se la 3600 obținând valorile pentru Azimut și Altitudine identic coordonatelor astrului 

(vezi figura 6,  pagina 9) din manual. 

Circuitul electric al radarului este realizat în figura următoare: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

10 min 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Explicația 

Frontală 

Arduino, calculator 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Servomotorul este încleiat cu clei termic de un suport(carton) iar senzorul ultrasonic este încleiat 

de partea mobilă a servomotorului: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

       Încărcăm pe plăcuța arduino codul din Anexa 2 cu ajutorul programului Arduino IDE și 

memorăm portul de date COM utilizat. 

În Aplicația Processing creăm un program cu codul sursă din Anexa 3, modificăm dacă e necesar 

portul de date cu care comunică placa Arduino cu calculatorul myPort = new Serial(this,"COM3", 

9600). Lansăm la execuție programul și obținem ecranul radarului: 

 

Instalăm un obstacol în față și urmărim funcționarea lui. 

Răspundeți la întrebări: 

În ce domenii mai poate fi utilizat Radarul? 

La ce distanță maximă poate detecta radarul obstacolele?  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5 min 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Explicația 

Frontală 

Arduino, calculator 

 

 



Anexa 1 

 

Punctele cardinale 

 

 

 

  



Anexa 2  

Cod sursă program Arduino 

 

#include <Servo.h>.  

const int trigPin = 10; //conectam Trig al senzorului utrasonic 

const int echoPin = 11;//conectam Echo al senzorului utrasonic 

long duration; 

int distance; 

Servo myServo;   

void setup() { 

  pinMode(trigPin, OUTPUT);   

  pinMode(echoPin, INPUT);   

  Serial.begin(9600); 

  myServo.attach(12); // Pinul senzorului de date al servomotorului (portocaliu)  

} 

void loop() { 

  // rotește servomotorul de la 15 la 165 de grade 

  for(int i=15;i<=165;i++){   

  myServo.write(i); 

  delay(30); 

  distance = calculateDistance();// Apelează o funcție pentru calcularea distanței măsurate de senzorul cu 

ultrasunete pentru fiecare grad 

  Serial.print(i); // Trimite unghiul curent în Serial Port 

  Serial.print(",");   

  Serial.print(distance); // Trimite distanta curenta în Serial Port 

  Serial.print(".");  

  } 

  // Repetă rândurile anterioare de la 165 la 15 grade 

  for(int i=165;i>15;i--){   

  myServo.write(i); 

  delay(30); 

  distance = calculateDistance(); 

  Serial.print(i); 

  Serial.print(","); 

  Serial.print(distance); 

  Serial.print("."); 

  } 

} 

// Functia pentru calculul distantei 

int calculateDistance(){  

  digitalWrite(trigPin, LOW);  

  delayMicroseconds(2); 

  digitalWrite(trigPin, HIGH);  

  delayMicroseconds(10); 

  digitalWrite(trigPin, LOW); 

  duration = pulseIn(echoPin, HIGH);   

  distance= duration*0.034/2; 

  return distance; 

} 



Anexa 3  

Cod sursă Processing 

 

import processing.serial.*; // importă biblioteca pentru comunicații seriale 

import java.awt.event.KeyEvent; // importă biblioteca pentru citirea datelor de pe portul serial 

import java.io.IOException; 

Serial myPort; // definește Obiesctul Serial 

// defubes variables 

String angle=""; 

String distance=""; 

String data=""; 

String noObject; 

float pixsDistance; 

int iAngle, iDistance; 

int index1=0; 

int index2=0; 

PFont orcFont; 

void setup() { 

 size (1200, 700); // ***SCHIMBA ACEASTA LA REZOLUȚIA ECRANULUI TAU** 

 smooth(); 

 myPort = new Serial(this,"COM3", 9600); // începe comunicarea în serie Vezi in programul Arduino IDE 

care este portul de date Com  

 myPort.bufferUntil('.'); // citește datele de la portul serial până la caracterul '.'. Deci, de fapt, scrie așa: unghi, 

distanță. 

} 

void draw() { 

  fill(98,245,31); 

  noStroke(); 

  fill(0,4);  

  rect(0, 0, width, height-height*0.065);  

  fill(98,245,31);  

  drawRadar();  

  drawLine(); 

  drawObject(); 

  drawText(); 

} 

void serialEvent (Serial myPort) {  

  data = myPort.readStringUntil('.'); 

  data = data.substring(0,data.length()-1); 

  index1 = data.indexOf(",");  

  angle= data.substring(0, index1);   

  distance= data.substring(index1+1, data.length());   

  iAngle = int(angle); 

  iDistance = int(distance); 

} 

void drawRadar() { 

  pushMatrix(); 

  translate(width/2,height-height*0.074); // moves the starting coordinats to new location 

  noFill(); 

  strokeWeight(2); 



   stroke(98,245,31); 

  // draws the arc lines 

  arc(0,0,(width-width*0.0625),(width-width*0.0625),PI,TWO_PI); 

  arc(0,0,(width-width*0.27),(width-width*0.27),PI,TWO_PI); 

  arc(0,0,(width-width*0.479),(width-width*0.479),PI,TWO_PI); 

  arc(0,0,(width-width*0.687),(width-width*0.687),PI,TWO_PI); 

  // draws the angle lines 

  line(-width/2,0,width/2,0); 

  line(0,0,(-width/2)*cos(radians(30)),(-width/2)*sin(radians(30))); 

  line(0,0,(-width/2)*cos(radians(60)),(-width/2)*sin(radians(60))); 

  line(0,0,(-width/2)*cos(radians(90)),(-width/2)*sin(radians(90))); 

  line(0,0,(-width/2)*cos(radians(120)),(-width/2)*sin(radians(120))); 

  line(0,0,(-width/2)*cos(radians(150)),(-width/2)*sin(radians(150))); 

  line((-width/2)*cos(radians(30)),0,width/2,0); 

  popMatrix(); 

} 

void drawObject() { 

  pushMatrix(); 

  translate(width/2,height-height*0.074);   

  strokeWeight(9); 

  stroke(255,10,10);   

  pixsDistance = iDistance*((height-height*0.1666)*0.025);   

  if(iDistance<40){ 

  line(pixsDistance*cos(radians(iAngle)),-pixsDistance*sin(radians(iAngle)),(width-

width*0.505)*cos(radians(iAngle)),-(width-width*0.505)*sin(radians(iAngle))); 

  } 

  popMatrix(); 

} 

void drawLine() { 

  pushMatrix(); 

  strokeWeight(9); 

  stroke(30,250,60); 

  translate(width/2,height-height*0.074);   

  line(0,0,(height-height*0.12)*cos(radians(iAngle)),-(height-height*0.12)*sin(radians(iAngle)));   

  popMatrix(); 

} 

void drawText() {   

  pushMatrix(); 

  if(iDistance>40) { 

  noObject = "In afara limitei"; 

  } 

  else { 

  noObject = "In limita"; 

  } 

  fill(0,0,0); 

  noStroke(); 

  rect(0, height-height*0.0648, width, height); 

  fill(98,245,31); 

  textSize(25); 

   



  text("10cm",width-width*0.3854,height-height*0.0833); 

  text("20cm",width-width*0.281,height-height*0.0833); 

  text("30cm",width-width*0.177,height-height*0.0833); 

  text("40cm",width-width*0.0729,height-height*0.0833); 

  textSize(40); 

  text("Radar ", width-width*0.875, height-height*0.0277); 

  text("Unghi: " + iAngle +" °", width-width*0.48, height-height*0.0277); 

  text("Distata: ", width-width*0.26, height-height*0.0277); 

  if(iDistance<40) { 

  text("        " + iDistance +" cm", width-width*0.225, height-height*0.0277); 

  } 

  textSize(25); 

  fill(98,245,60); 

  translate((width-width*0.4994)+width/2*cos(radians(30)),(height-height*0.0907)-

width/2*sin(radians(30))); 

  rotate(-radians(-60)); 

  text("30°",0,0); 

  resetMatrix(); 

  translate((width-width*0.503)+width/2*cos(radians(60)),(height-height*0.0888)-width/2*sin(radians(60))); 

  rotate(-radians(-30)); 

  text("60°",0,0); 

  resetMatrix(); 

  translate((width-width*0.507)+width/2*cos(radians(90)),(height-height*0.0833)-width/2*sin(radians(90))); 

  rotate(radians(0)); 

  text("90°",0,0); 

  resetMatrix(); 

  translate(width-width*0.513+width/2*cos(radians(120)),(height-height*0.07129)-

width/2*sin(radians(120))); 

  rotate(radians(-30)); 

  text("120°",0,0); 

  resetMatrix(); 

  translate((width-width*0.5104)+width/2*cos(radians(150)),(height-height*0.0574)-

width/2*sin(radians(150))); 

  rotate(radians(-60)); 

  text("150°",0,0); 

  popMatrix();  

} 


