Secventa de lectie elaborata in conformitate cu prevederile curriculare, cu utilizarea
echipamentelor digitale tipice Clasa Viitorului

Realizat: Florean Mihail, profesor de fizica, grad didactic unu
Zinaida Uritu, profesoara de fizica, grad didactic superior
Papuc Marcela, profesoari de informatica, grad didactic doi

Disciplina: Fizica
Clasa: aX-a
Modulul: Cinematica.

Subiectul lectiei: Lucrare de laborator:,,Verificarea experimentala a uneia din formulele caracteristice
miscarii rectilinii uniform variate”.

Unitati de continut:

1.7. Investigarea experimentald a miscarii rectilinii uniform variate.

1.8. Inregistrarea in tabel a valorilor marimilor fizice masurate si calcularea erorii absolute si relative.
1.9. Analiza rezultatelor masurarilor efectuate si formularea concluziilor prin evaluarea rezultatului
obtinut.

Obiectivele operationale:
Elevii vor fi capabili:

O: - sa determine experimental acceleratia robotului in miscarea rectilinie uniform variate.

O- - sd inregistreaze valorile marimilor fizice masurate, calculate, in tabel.

Os3-sa estimeze erorile absolute si relative ale masurarilor acceleratiei in miscarea uniform variata a
robotului;

Os - sa formuleze concluzii pe baza datelor experimentale obtinute, la miscarea uniform variata a
robotului.

Tehnologii didactice:

platforme digitale: PocketLab, Lego Spike.
metode didactice: Experimentul.

forme de organizare: Lucrul in grup, individual.
utilaje: ecran.

Resurse:
1. Fizica, manual pentru clasa a X-a, editia 2012.
2. Aparate si materiale: PocketLab, Lego Spike.

3. Thepocketlab.


https://app.thepocketlab.com/trials

Tehnologia realizarii

Etapa lectiei Demers actional Timp O
’ ’ (Metoda/Forma de activitate/Resurse)

1. Prinde cu scoci dublu sau plastilind PockeLlab-ul in fata Robotului cu partea orange
spre ecran. (vezi anexa)
2. Realizeaza montajul exprimental dura cum este indicat in figura:

Experimentul

Realizarea PocketLab
o e Ozobot
lucrarii de
Ecran

laborator Lucrul in grup

9 min

3. Porneste PocketLab-ul si si asociaza-1 cu aplicatia: Thepocketlab.

4. Selecteaza din meniul ,,Grafic” masurarea distantelor/distante,din meniul ,,Rata”
20ps.

5. Porneste aplicatia PocketLab pentru inregistrarea datelor prin accesarea butonului
,»Record”.

6. Porneste robotul.

7. Dupa derularea programului, acceseaza din aplicatia PocketLab butonul ,,Analiza
datelor”.

8. Identifica din grafic pozitia initiald x, si pozitia finala x, timpul de miscare a
robotului.



https://app.thepocketlab.com/trials

9. Introdu datele masurarilor in tabela:

Nr.d/o t () S (m) a (m/s?) Aa (m/s?)

1.

2.

3.

Valoarea medie

10. Calculeaza acceleratia robotului, utilizind formula:

_2(x—x0),
= = :

a
11. Repetd masurdrile de 3 ori.
12. Calculeaza erorile absolute si relative ale valorii acceleratiei determinate
experimental.
13. Prezinta rezultatul sub forma:

a=(a + Aa) m/s?; e= %

14. Expune concluziile referitor la rezultatele obtinute.

26 min

Lucrul individual




Anexa

1. Programul pentru miscarea accelerata a robotului.

} whenlpregramisiarns)

define Acceleration speed  time

‘Acceleration . .

[ESERIMER

- x
in prima caseta se scrie repeatuntil timer > | time
viteza maxima la care
va ajunge
lar in a_doua caseta se @ start moving|at o - [ speed  * [ timer o - | speed * [ timer | % speed
pune timpul de

deplasare (de dorit sa
fie mai mare decat 1

siop moving

2. Pregatirea robotului pentru experiment.




