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	Наставна тема
	VII. Роботика

	Наставна јединица
	Појам, врсте и намена робота. Конструкција робота

	Тип часа
	Обрада, вежба

	Циљ часа
	· Ученици знају примену робота
· Ученици знају да учитају програм у роботски интерфејс
· Ученици знају да тестирају рад робота

	Образовни задаци
	· Ученици знају да разликују компоненте којима интерфејс управља радом робота (транзистори за једносмерни мотор и PWM сигнали за сервомоторе)
· Ученици знају да разликују улазне уређаје од излазних на роботским колицима (рефлексивни сензор и једносмерни мотори повезани с точковима)

	Функционални задаци
	Ученици знају да компајлирају програм за управљање роботом (да претворе изворни код програма у машински код)

	Васпитни задаци
	Увиђање непосредне примене роботике у техници

	Кључни појмови
	Робот, интерфејс, рачунар, Едуардо, роботска рука, роботска колица

	Образовни исходи
	· Ученици знају карактеристике робота
· Ученици знају да пусте робота у рад
· Ученици знају да повежу робот с персоналним рачунаром

	Облици рада
	Фронтални, индивидуални

	Наставне методе
	Дијалошка, практични рад

	Наставна средства
	Рачунари, интерфејс Едуардо, роботска колица, роботска рука

	Место извођења наставе
	Кабинет за техничко и информатичко образовање

	Корелација
	Информатика (програмирање робота)

	Литература и додатни материјал за наставнике
	· Ненад Стаменовић, Алекса Вучићевић, Техничко и информатичко образовање 7 – уџбеник за седми разред основне школе, Издавачка кућа Klett, Београд, 2013.
· Ненад Стаменовић, Алекса Вучићевић, Радна свеска – Техничко и информатичко образовање за седми разред основне школе, Издавачка кућа Klett, Београд, 2013.

	Литература и додатни материјал за ученике
	· Ненад Стаменовић, Алекса Вучићевић, Техничко и информатичко образовање 7 – уџбеник за седми разред основне школе, Издавачка кућа Klett, Београд, 2013.
· Ненад Стаменовић, Алекса Вучићевић, Радна свеска – Техничко и информатичко образовање за седми разред основне школе, Издавачка кућа Klett, Београд, 2013.

	Напомене
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	Уводни део часа
(5 минута)
	Почињем лекцију питањима:
· Шта је робот?
· Какве задатке роботи могу да обављају?
· Шта је неопходно да би робот радио?
· Наведите ми примере роботa који се користе данас.
Објашњавам ученицима да ћемо на данашњем часу научити:                                       
· Од којих елемената се праве роботи, који уређаји дају роботу енергију и омогућавају му да се креће,
· Како се врши управљање роботом да би он извршавао жељени задатак.

	Главни део часа
(80 минута)
	Објашњавам ученицима да се управљање роботом изводи интерфејсом (на пример, Едуардо с плочицом проширења за роботику), који омогућава појачавање и прилагођавање сигнала извршним органима робота – моторима које робот користи. Проширење које се користи ако се примени Едуардо у роботици јесте плочица проширења за роботику која садржи могућност прикључења сервомотора и једносмерних мотора.
Робот може да користи следеће моторе за своје покретање:
· сервомоторе,
· корачне моторе,
· једносмерне моторе.
Роботи дакле користе електричну енергију за свој рад. Осим електричне енергије, роботи могу да користе и пнеуматску енергију (ваздух под притиском) и хидрауличну енергију (уље под притиском). Тада се извршни органи робота праве од пнеуматских и хидрауличних цилиндара.
Шема преноса сигнала код робота приказана је на следећој слици:
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Повратни
 
сигнали
)



Конструкција робота састоји се од сегмената. Број сегмената одређује број степени слободе, односно број независних кретања које робот може да има. Сегменти су међусобно повезани ротационим зглобовима и транслаторним зглобовима. Показујем ученицима те зглобове упућујући их на слике у књизи на стр. 117.
[bookmark: _GoBack]Показујем ученицима сегменте и ротационе зглобове који су присутни на моделу роботске руке.
Објашњавам ученицима да се управљање роботом изводи ширински модулисаним сигналом који представља импулсе чија се ширина мења. У зависности од ширине импулса, одређени мотор ће заузети одговарајућу почетну позицију. Роботом се најједноставније управља потенциометром чијим обртањем се добијају различите позиције сервомотора.
Дајем ученицима задатак да упишу програм у интерфејс Едуардо за управљање роботом. Дајем ученицима задатак да прате кретање робота и у кратким цртама објашњавам изворни код програма за управљање роботском руком.
Дајем ученицима да упишу програм за управљање роботским колицима и да пусте колица да прате путању. У кратким цртама објашњавам програм. Дајем ученицима задатак да упишу програм за основно кретање роботских колица и објашњавам им програм и начин функционисања роботских колица.


	Завршни део часа
(5 минута)

	Постављам питања ученицима да бисмо поновили научено на данашњем часу:
· Шта је степен слободе код робота?
· Чему служе сегменти?
· Какви могу да буду кинематски парови код робота?
· Шта чини шему преноса сигнала код робота?
· Како се тестира рад робота?
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