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 practica:,, Determinarea valorii acceleratiei cdderii libere”.
Unitati de competenta:

1.7. Investigarea experimentala a miscarii rectilinii uniforme si a miscarii rectilinii uniform variate.
1.8. Inregistrarea in tabel a valorilor marimilor fizice masurate cu calcularea erorii absolute si a
erorii relative.

1.9. Analiza rezultatelor masurarilor efectuate si formularea concluziilor prin evaluarea rezultatului
obtinut.

Obiective operationale:
Elevii vor fi capabili:

O1- sd masoare direct marimile fizice: distanta, timp cu ajutorul setului de robotica Lego Spike.
O:2- sa determine indirect acceleratia gravitationald, in baza datelor inregistrate cu ajutorul setului
de robotica Lego Spike.

Os - sa analizeze rezultatele masurarile efectuate.

Tehnologii didactice:

- metode didactice: experiment, lucrare practica.
- forme de organizare: in grup.

Resurse:

Fizicd, manual pentru clasa a X-a, editia 2012.
Calculator, Setul de robotica Lego Spike, conexiune Internet.

LEGO Education SPIKE.
Determinarea acceleratiei gravitationale.
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https://stemsmartly.com/engineering-design-process-for-kids/
https://spike.legoeducation.com/prime/project
https://youtube.com/shorts/GGv8CEpQHxw

Etapa

Tehnologia realizarii

. Demers actional Timp ) 5 -
lectiei ’ (Metodid/Forma de activitate/Resurse)

Sarcina de lucru: _
Determinati valoarea acceleratiei ciderii libere, Problematizarea
avand la dispozitie setul de Robotica Lego Spike Inzestrat cu senzor de distanta, de culoare si
de atingere.

Evocarea | a) Propuneti planul de activitate; S min
b) Deduceti formula de calcul,
C) Efectuati lucrarea,
d) Realizati raportul dupa modelul prezentat in anexa.
Se va construi, 1n prealabil, baza pentru modelul de cadere libera a corpului (bilei din set) cu Lucrare practica
ajutorul setului Lego Spike n care bila se va elibera trecand imediat prin senzorul de culoare _ R
pentru a declansa cronometrul intern al robotului. Cronometrul se va opri la apasarea 30 min In grup
senzorului de atingere care va sta la baza de jos a constructiei. Masurand distanta parcursa cu Robot Spike
ajutorul riglei si timpul caderii cu ajutorul programului se va determina acceleratia caderii P

Realizarea libere cu ajutorul relatiei deduse din legea miscarii rectilinii uniform variate: Calculator

sensului _2h
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Conexiune la Internet




Modelul programului:
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Modelul instalatiei:




Cerinte fati de prezentarea raportului lucrarii practice:

Tema lucrarii:

Scopul:

Aparate si materiale:

Consideratii teoretice:

Notiunile teoretice ce se refera la tema data,
Deducerea formulelor de lucru;

Scheme, desene, poza modelului asamblat.
Modul de lucru:

Tabel:

Grafic:

Calculul erorilor:

Rezultatul final:

Concluzia lucrarii va contine:

Expunerea cu referire la realizarea scopului lucrarii;

Enumerarea surselor de erori si a propunerilor in vederea inlaturarii acestora;

Datele finale obtinute in rezultatul efectuarii lucrarii;

Compararea rezultatelor obtinute cu cele tabelare sau asteptate.

Anexa



