
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 X – a 

  

Modulul: Cinematica. 

 

Subiectul lecției: Mișcarea curbilinie. Mișcarea circulară uniformă. Accelerația centripetă. 

 

Unitate de competență: 

 

1.4. Identificarea particularităților mișcării rectilinii uniforme, ale mișcării rectilinii uniform variate și 

ale mișcării circular uniforme. 

 

Obiectivele operaționale: 

 

 Elevii vor fi capabili: 

 

O1 - să investigheze experimental mișcarea  uniformă pe circumferință. 

O2 - să inregistreaze valorile mărimilor fizice măsurate, calculate în tabel. 

O3 - să analizeze rezultatele măsurările efectuate. 

 

Tehnologii didactice:  

 

- platforme digitale: PocketLab, Ozobot.  

- metode didactice: experimentul, discuția dirijată, exercițiul.  

- forme de organizare: în grup, individual, frontal. 

Resurse: 

1. Fizică, manual pentru clasa a X - a, ediția 2012. 

2. PocketLab, Ozobot, calculator, conexiune Internet. 

3. Pocketlab.  

4. Ozoblockly.

https://app.thepocketlab.com/trials
https://ozoblockly.com/editor?lang=en&robot=metabot&mode=2#sasd58


 

Etapa lecției Demers acțional Timp 

 

Tehnologia realizării 

(Metodă/Formă de activitate/Resurse) 

 

 

 

 

 

 

Realizarea 

sensului 

Sarcină de lucru nr.1: 

 

 Determinarea direcției vitezei momentane a mobilului ce se mișcă pe  un cerc (§1.8,  

pagina 38), conform instrucțiunilor: 

 

1. Încărcă codul mișcării pe circumferință în Ozobot sau accesează link-ul: Directia.  

 

                                      

 

 

 

 

 

 

 

Figura nr.1 

  

  Notă:Explicația codului pentru Ozobot. Partea de sus a Ozobot-ului va lumina pentru 5s  

o culoare roșie. Intervalul de timp setat oferă o pauză pentru a plasa echipa STEM pe 

unul din cercuri înainte ca acesta să înceapă mișcarea. Viteza Ozobot-ului poate fi, apoi 

setată la valoarea dorită -  în intervalul  de la 15 la 85 mm/s,  intervalul de viteză permis 

pentru Ozobot. În cele din urmă, Ozobot-ul  este programat să urmeze linia către 

următoarea intersecție sau capăt de linie. Deoarece Ozobot este pe un cerc fără intersecții 

și fără linie la sfârșit, se va mișca pur și simplu în jurul cercului la viteza setată până 

când este oprit sau se termină energia bateriei. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

5 min 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Lucrul în grup 

Experimentul 

Ozobot 

Fișa de lucru 

Calculator 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

https://ozo.bot/b/ts8wnw


 

2. Prinde un ac indicator de partea laterală a Ozobotului.  

3. Așeză  Ozobot-ul pe unul din cercuri. (Vezi anexa nr.1) 

4. Pornește prin două apăsări consecutive Ozobut-ul.  

5. Urmărește deplasarea Ozobot-ul pe pe cerc. 

(Schimbarea sensului acului indicator de la punct la punct). 

6. Formulează concluzia:Viteza momentană a mobilului este 

tangentă la traiectorie în punctul   ocupat de aceasta.                                                                                               

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura nr. 2 

 

Sarcină de lucru nr.2: 

 

 Verificarea experimentală a relației 𝜐 =  𝝎𝒓 =  𝒄𝒐𝒏𝒔𝒕.  (§1.8, pagina 41) 

  

Scopul experimentului: Demonstrarea dependenței vitezei unghiulare de raz  cercului.    

Verificarea relației 𝜐 =  𝜔𝑟 =  𝑐𝑜𝑛𝑠 

1. Încarcă codul pentru mișcarea Ozobot-ului pe o traiectorie rectilinie (vezi figura nr. 1). 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

15 min 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Lucrul în grup 

Experimentul 

Ozobot 

PocketLab 

Cronometru 

Calculator 

 

 

 



 

2. Montează PocketLab-ul  în partea superioară a 

Ozobot folosind o bandă detașabilă groasă, pe două 

fețe.  

3. Plasează echipa STEM ( 

Ozobot și PocketLab) pe o 

coală (A3)  cu patru 

cercuri de rază 𝑟1, 𝑟2, 𝑟3, 𝑟4 

concentrice.                             ( figura nr.2)                                                                                                                                                           

4. Deschide aplicația Nootbook Pocketlab întroducând în motorul de căutarea URL: 

Pocketlab. 

5. Selectează  ,,Conectează un Pocket-lab”. În fereastra apărută selectează PocketLab-

ul după denumire sau după liniile cele mai pronunțate, apoi accesează  butonul 

,,Asociază”. 

6. Din ,,grafic” selectează viteza unghiulară, rata de citire a datelor 10. 

7. Înregistrează viteza unghiulară pentru toate cele patru cercuri și respectiv perioada de 

rotație.  

8. Măsoară raza fiecărui cerc. 

9. Introdu datele măsurărilor în tabel: 

Nr. 

experimente 

Raza cercului 

r (m) 

Viteza 

unghiulară 

rot/min 

Viteza 

liniară 

(m/s) 

Perioada de 

rotație 

T (s) 

Viteza liniară 

(m/s) 

      

      

      

 

10. Calculează viteza liniară a Ozobot-ului utilizând  datele obținute. 

𝝑 =  𝝎𝒓    și 𝜗= 
𝟐𝝅𝒓

𝑻
 

11. Compară rezultatele Obținute. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Exercițiul 

Explicația 

       

https://app.thepocketlab.com/trials


 

 

 Anexa nr.1 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 


