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Дополнительная про грамма «Робототехника» разработана с учётом требования
Федерального государственного образовательного стандарта основного общего
образования и планируемых результатов основного общего образования. Программа
разработана в соответствии с требованиями Федерального госу дарственного . ~
образовательного стандарта:
- Федерального закона от 29 декабря 2012 г. N2 273- ФЗ «Об образовании в Российской
Федерации»;
- письма Министерства образования и науки РФ 09-3242 от 18.11.2015

«Методические рекомендации по проектированию дополнительных обще развивающих
программ;
В основе обучающего материала лежит изучение основных принципов механической
передачи движения и элементарное программирование. Робототехника в шко ге по,
отличный способ для подготовки детей к современной жизни, наполненной высокими
технологиями. Это необходимо, так как наша жизнь просто изобилует различной
высокотехнологичной техникой. Ее знание открывает перед попрастающим тюколеннем
массу возможностей и делает дальнейшее развитие технологий более стремительным.

. I " ,
Этот курс позволит сделать детей более мобильными, подготовленными 'к в"иедр' :Нй'f.о
различных инноваций в повседневную жизнь: При этом они смогут быть теХНиtlеtr<й~бо~ ~
грамотными. В теоретическом аспекте данного вопроса детям помогают такие предметы
как физика, математика, информатика, химия' и :биdi6гия: А в6т синтезатором та'Кйхl}ПiJ1<~
который способен развивать технический уровень грамотности подрастающего
поколения, путем научно-практических ИССJ'rеitовill~ЙЙ I и' творческих проектов является
рабочая программа по робототехнике в школе. " .,L) ,'.'. .: ~, .. .з .. ;,.1 1 I ,

1
1,

Актуальность программы: многие выпускники ш'К0"1Ы связывают дальнейшее обучение
с получением инженерных специальностей, поэтому сеновы 'робототехники буде 1

способствовать развитию их творческого и научно-технического потенциала.
Новюна программы: развитие межпредметных 'Сl3язей робототехники, математики.
информатики, физики, технологии и т.Д.; развитие интереса учащихся к робототехнике
через участие в фестивалях и соревнованиях; разработка С· учениками проектов. .. .тэ.: ! .: ,

Направленность программы. данная' дополнительная общеобразов '~' НifIа'Я
общеразвивающая программа технической направленности .. >, " .. ':, L' 1~11 С;".- \. ~
ЦЕЛЬ И ЗАДАЧИ ттгогтъммы : 1 1 1 11,:1 ,С .. ( ,.1" 1 ·l.:~:' , г. "i)t~д, :-1· ...

Цель образовательной программы- !. 1. "1 )': - .. ", J,:' Г с . ~ (':j:t 1 '- I ) J " ~.1,: 1 \, !, .) г.

1) Формирование интереса у детей I'(ПОДРОСТКОВ к iехi-rи "'еСlеой культур&; 1;. <' ~:: I а.оысго
2) Формирование личности ребенка через" изу~еню! основ :роб6тоте:ХIЬiКИ:'и'Wа~cLfь1ffОF
инженерно-технического конструирования;
3) Формирование предпосылок для научно-техни ческого и ТВОJ?ч.еско~~ потенциала

[ . ~ I ' ':. - .• ~

4)
через 'Занятия робототехникой.;
5) Формирование устойчивого интереса
специальностям

к инженерным и техническим

: .г..
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Обучающие задачи:

сформировать специальные знания, умения и навыки учащихся в области
электроники, информатики, робототехники, а также смежных дисциплин физике,
математике, технологии;
-обучить приемам конструирования и программирования роботов различного уровня'
сложности;
-обучить основам проектного подхода и защите своих творческих проектов на конкурсах
различного уровня;

создать предпосылки для развития коммуникативных способностей, умения
творить в коллективе.
Развивающие задачи:

создать предпосылки для развития творческих способностей учащихся. навыков
самостоятельного конструирования и программирования;

создать предпосылки для развития психических процессовгвнимания. памяти, речи,
восприятия, мышления, воображения).
Воспитательные задачи:
-воспитывать доброжелательное отношение к окружающим;
-сформировать умение идти на компромисс.

ОТЛИЧИТЕЛЬНЫЕ ОСОБЕННQСТИ ·дрQгр1\lyIмыI:)) обучение' '~рРБОТQiТ~XI!JrI;t~у,.·:~l}
школьном возрасте строится от практики. Сначала ребенок заниматеся
моделированием на компьютере частей робота, з'Ч~ry[ C9,C?PK~ роБО1i~ .ll:O: f1НС!Р;у',КЦ~I1L,j1Шl
собственному проекту, подключение электронных компонентов конструктора' LEGO
Мшовгоппз ЕVЗ, программирование в различных средах программирования.
Возраст детей и сроки реализац •.ги программы
Адресат программы: учащиеся 5-9 классов
Срок реализации программы: 1 учебный год.
Уровень освоения программы: базовый
Объем программы: 68 часов

Формы работы занятий
Формы занятий: групповая, индивидуально-групповая
Режим занятий: 2 академических часа по 45 минут с переменой 1 О минут,
Виды занятий: лекции, практические и I семинарские заня-тия, п.раК~ИЧ~СI<II;I~ ,рн?оть 3
творческая работа, проектная деятельность, ,J ."" •• , •

. ) 111. ,'. ", .J_. :. '. . .,III",:,j;,:Я

ФОРМЫ АТТЕСТАЦИИ: .).i. .. , 1.1", \1 1_'

•

Создание проблемных, затруднительных заданий (решение 1:iроtэлеiiнt& rзА~tl~,
шаблоны-головоломки и т.п.). " J ,;

Демонстрационные: организация выставок, конкурсов, соревнований, презентация.
Самооценка обучающихся своих знаний и у. гений.
Групповая оценка работ.

•

•

•

Планируемые результаты и способы их проверки

Метапредметные результаты:

З' " ~. I
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-умение ставить новые учебные задачи;
-формирование умения ставить цель - создание творческой работы, планирование
достижений;
-планирование последовательности шагов алгоритма;
-оценивание творческого продукта, выполнение коррекции действий;
-осушествление поиска информации;
-анализирование полученного продукта;
-признание возможности существования различных точек зрения.
Личностные результаты:
-умение критично относиться к информации;

любознательности, сообразительности при выполнении разнообразных-развитие
заданий;
-развитие внимательности, настойчивости, целеустремленности, умения преодолевать
трудности;
-развитие нестандартности мышления, независимости, самостоятельности суждений;
-воспитание ответственности;
-ознакомление с миром профессий, связанных с робототехникой.
Предметные результаты:
-знание правила безопасной работы;
-знание основных компонентов используемых конструкторов;
-знание особенностей различных моделей, механизмов;, 1,.. ,
-знание компьютерной среды, которая включает в себя графический язык
программирования;

I
-знание конструктивных особенностей разДИЧНlJI~ роботов; . ., ,. ", . "

. ~ ,.! 1 .. _ ' J I 1. I 1. . • I 1 I I •Cl....,~) I ),1 I.~I /)1 \.

-конструирование различных моделей роботов и использование созданных программ;
-применение полученных знаний в практичеСI~о_Й_де~тельности. , " ,.. "_' ..

Календарный учебный график , '

Работа по программе осуществляется с 01 сентября по 3] мая.
l'

2.УЧЕБНО-ТЕМАТИЧЕСКИЙ ПЛАН

-_ .. --
N2 Наименование разделов и тем 'Все тео пра Формы

" FO ' рия кти аттестаци и/контроля
.час- 1 ка f ..•

J ~; ' .•. 1 , . . , ,.
ов

1 Вводное занятие ' . '1 1, '- : .1,- .','
2 Знакомство с Лего конс'ТРУКТОРОМ: I 6' ]. s' . ..

~. 1. I 1'-1; L.\J .• f,, ..
,

3 Основы программирования, 26 4 22
основные виды

Iалгоритмов
. L.-.;--~ '--7'-'-'--'- -- .. --.------.- - --- ._-- J
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_-l4 Подготовка роботов к прохождению 10 10 Участие
основных соревнований робототехники технофестивалях

----_ .._ 1-"--' . ---_._. --_.- - _._ -_-_-
5 Углубленное изучение программирования 14 -t 10

на платформе Lego
МiпdstОГl11S ЕVЗ

. --_.. ----_._---------_ .•.. - --------- .- .. _._ _ ._ .. - -_. __._-- .__ ._--_. __._-_ .._-_ .. ---_._-
б Создание творческих проектов на основе ] 1 ] 1 Участие 13 конкурсах

конструктора LEGO Мшоэтоппз ЕVЗ технической
направленности

ИТОГО: 68 10 58

3.Содержание программы
Раздел 1. Вводное занятие(l ч)

О роли робототехники в современном мире. Правила техники безопасности. История
развития робототехники. Роль робототехники в современном мире. Презентация видео
выступления наших роботов на соревнованиях План и порядок работы.
Организационные вопросы. Общие правила поведения и безопасности.

Раздел 2. Знакомство с Лего конструкторомгбч)
Знакомство с Лего конструктором. Сборка: простейших механических моделей.
Основные типы деталей. Первоначальное знакомство с роботом ЕУ3. Основные

, ,
характеристики Особенности устройства ЕVЗ, новые возможности. Новые датчики цвета,

I ., , ,[-1
гироскоп. Знакомство с интерфейсом среды програ\lt[~Иliованйя гез. Виды креплений
передач. Повышающие и понижающие передачи. ЗНaI<ОМ~ЧЮ с_ .)"СТРОЙСI:ВОМ блока
ЕVЗ.УстроЙство блока ЕVЗ. Назначение портов. Режимы работы. Сборка простейших
моделей роботов. Стандартные схемы роботов ЕVЗ

Раздел 3. Основы программирования, основные виды
алгоритмов(26ч)
Изучение основных команд движения робота ЕV3.Изу'чение команд управления
сервоприводами. Разработка проекта по межпредметным связям. .Лего 'и спорт. Сборка и
программирование роботов футболистов. Космические проекты. Изучение датчиков,
Обработка данных датчиков. Обработка данных датчиков 'освсшеиности. ,1~П чика '~(3) 1(,1.

ультразвукового датчика. Линейный алгоритм, Движение по заданной траектории.
Понятие алгоритма, Понятие линейного алгоритма. Знакомство с циклическим
алгоритмом.Виды циклических алгоритмов.' Бесконечные циклы. с условием,
повторяющие определенное количество раз. Условный алгоритм. Логические переменньiе
и операции с ними. Виды условных алгоритмов 1. вложенные условия, понятие перёменной
и операции с ними. Подготовка к 'соревнованию' «КегеЛьРинГ~>.·'Сб0РI<а -робота-Правила
соревнования Кегельринг. РазJIИчные схемы, РЬботЬ'В· Д:J1Я 'Кегельринг! с. одним "И! -riiзумя
ковшами. Прохождение лабиринтов. Построение лабиринтов и алгоритмы прохождения
лабиринтов с помощью датчика расстояния.· Знакомство с' редукторами.' Алгоритмы
движения по черной линии с одним датчиком. Типы алгоритмов движения вдоль черной
линии с одним датчиком. Алгоритмы движения -по черной линии с дв мя датчиками.
Вложенные условия. Типы алгоритмов движения вдоль черной 'линии с двумя датчиками.
Раздел 4. Подготовка роботов к прохождениюосновиых соревнований
робототехникиц.бч) I I ,. •.
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Подготовка к соревнованию «Траектория». М)Iад~'ая группа, C~~PI(~ ~~б~)Та. ~'~'~KOMCTBO'~

С соревнованием "Траектория". Подготовка к соревнованию' «Траектория».
Программирование робота. Подготовка к соревнованию «Биатлон». Сборка' робота.
Знакомство с соревнованием -Биатлонll . Виды платформы и ковшей для соревнования.
Программирование робота. Алгоритм движения по датчику оборотов. Алгоритмы захвата
банок. Шагающие роботы. Сборка шагающих роботов. Различные схемы шагающих
роботов.
Раздел 5. Углубленное изучение программирования ШI платформе l~ego Мiпdstоппs
ЕV3(14ч)
Углубленное изучение программирования роботов ЕVЗ. Использовапие таймеров,
Углубленное изучение программирования роботов ЕVЗ. Одновременная обработка
данных с нескольких датчиков. Считывание данных с датчиков. Обработка событий
каждого датчика или в совокупности. Подготовка к соревнованиям «Сумо» в классе
«Стандарт». Сборка роботов. Стандартные программы для "Сумо" и программы с
таймером. Изучение возможностей программирования роботов ЕVЗ. Массивы. Понятие
массива. Применение массивов. Изучение возможностей программирования роботов ЕVЗ.
Создание собственных функций.тгередача данных из' собственных функций c09c'-i'g'е'иныlJ
блоки ЕVЗ. Понятие процедуры,' функции. Их предназначение. Изучение В6змо)i<~'6ёт~Й
программирования роботов ЕVЗ:. 'ОбрабОТКс{'r;-IaжатЙй кнопок.' Раздел 6'~::'СОЗд~Нlt~е
творческих проектов на основе конструктора LEGO МiпdstоrШS,ЕV3(11 ч) . ,.. "
Работа с изображениями и ЗВУКОВ,ыми Файла~ина ЕVЗ. Творческий проект. Разработка и
программирование робота Питомец. Творческий проект. Сборка робота андроила.
Программирование робота андроида. Подготовка к соревнованию «Сумо» по классу
эксперт. Разработка платформы. Подготовка к соревнованию «Сум о» 110 классу 'Эксперт.
Программирование роботов с несколькими ультразвуковыми датчиками и ,
использованием таймеров. Считывание данныхс датчиков. Обработка событий.
Логические операции. Разработка проекта по межпредметным связям.
Программирование роботов танцоров. Синхронизация движений двух роботов. l'\. ,) ,,1:J 1

, , , ", ',] ,Ci: :'; .::

'-, ' "Р 1,," '1 '~ j, 1,"] J:l ,1 ~\ i I I С
4.Ка.rIенД~рНо-тематиче~кое планирование , .

, ,1 ,1, " '" ., /). :: .. , • '1 ,'1:>]1, l' \ .. :

·,1" .•
. .••• l

.'. " ,,1 l' \/';
Дата Тема учебного занятия Всег \" СодержаНи~;дt;Я;П;J1~И9~П,l,;,_ :, "1,, ,:

" l' 10: 1] -Т~Оlо,''еПI'-lJ~ 'riP-~\lНйtJ~ё[~'~~lii~Ьть
:1' часа ""t,,, , , .• l,J" .. ,.I.часть занятия . ,занятия

в' \, !------"-.г-----j--...,__,----------
\ Коли Форма Коли Форма

.
"

,
,

"

1

I

"

1,/ - организ честв лея I ельности.. , '

ество ац ии о.
[ часо деятель часа

в но СТИ, В
- ---'---1-' ,-

1 ' 1 беседаВводное занятие. О роли робототехники в
современном мире, Правила техники'
безопасности. 1:

.,
'1 1 •• ,

История развития робототехники. Роль
робототехники в современном мире.
Презентация видео выступлениянаших
роботов на соревнованиях План и порядок
работы. Организационные вопросы. "
Общие правила поведения и безопасности, .' ' , \

--'-------- -----l_c,_::-"'--т,---'------,---.Ц.-'-----------

I, ,
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простейших механических
Основные типы деталей.

моделей

'. . .,' -...:с..:...г' ..•...'"",,_'.··"7'---,г·~··...,"·"_·,:-",,·:,,,,·cГ'··~·,'.~.~'.-"'.....-'C:"":i;c'-"'-'-~'~' . "., : .. ,-: , ." . _ ," ..:. , .••• : Y"~~';~.
Знакомство с Лего конструктором. Сборка . 1 ] 'Практическ~я :~',

работа: Покнз'

Первоначальное знакомство с роботом 2
ЕУЗ. Основные характеристики
Особенности устройства ЕУЗ, 1

возможности. Новые датчики цвета,
гироскоп. Знакомство с интерфейсом среды
программирования ЕУЗ

Знакомство с устройством блока ЕУЗ. ' . 1
Устройство блока ЕУ3. Назначение портов.
Режимы работы.

Сборка простейших моделей роботов
Стандартные схемы роботов ЕVЗ

1 демонст ]
ра ция

видов креплений.
Сборка
-Пятиминутный
БОТ.11
Практи ческие
работы:
Подключение
датчиков н
сервоприводов "
ЕУ3

Практическая
работа: Сборка
простейших-. <\;:!
редуегоровл» .,.
Пра'/{Тl1ческ~ЬL)I::! \ !
j:н=iбdfы~i'". IJI-:IIi'J:.. ..)
ч'~етовЬе ~
поь.h(Л'ЮЧ~ИlN'~·[ 11.1 Н
~:01f'.фРОВ2

датчиков.
Праютические
работы: Сборка
простейших
молслей
роботов:

Экспресб
от и
Пятиминутка

7 Изучение основных команд движения робота 1 ]
ЕУ3
Изучение команд управления -

I Iсервоприводами .
1 , ".

I--+----t-------------~~--------r__~I---~t_'"-------_+_---.---.--_
4 Виды креплений, передач. 1 1

Повышающие и понижающие передачи.

~-·~~--~--·------------------~·-~-----г-
9 Космические проекты

8 Разработка проекта по межпредметным
связям. Лего и спорт. Сборка и
программирование роботов футболистов

7

I

1.7 1.

7

I}'рhКЧ-Йll'еские
. б' J '11.ра 'Юты:·
Сборка

,
\ , г-:

-( J) тболистов].
Программ ирован
ие доставки
шара' в ворота
П ра кти ческие
~ 1. ,. ' •• работы:

. '" ~<тиваLр-1КQ~ЯЗИ
кбг,.1'п~екуа~а~~

1)1.1 .оз а:
n~~·Юlfа ... ." .Н; :
Освобождение
P?t?,qTa 11:1 .. .Запуск
спутника наг I ),,:';'1 -,. I 11 i L ~1
ЛШБИТ.v ) l' ,''-Т) L\' H.V\'I . ям,

. Q~т<tВlф:-~::- -



образцов
пород _]
Обеспечение \[ . '!,
энергоснабжения
Инициирование
запуска

~---I------+-------------------------------------------~------r---'----I----------I----------:

Практические
раБО1;Ы:
программирован
ие движения до
линии и стены

Изучение датчиков. Обработка данных 1
датчиков.
Обработка данных датчиков освещенности,
датчика звука,
ультразвукового датчикаI----+------+-=----'----=--------'-'---------------------------t-------t-.---r-----.----_.- -~.- .._----------
Линейный алгоритм. Движение 2 1 демоист 1 Практические

~ работы:заданнои траектории ра ция
Программирован

10

11

Понятие алгоритма, Понятие линейного
алгоритма.

демонст 1
ра ция

не линейных
ал горитмов.

Движение
пррстейшим
трассам: , ,(!('

12

13

Знакомство с циклическим алгоритмом. 2
Виды циклических алгоритмов.
Бесконечные циклы, с условием,
повторяющие определенное количество раз. 1

Условный алгоритм.

демонст 1
ра ция

- ,
,

демонст 1
ра цияпеременные и операции с ними.

Виды условных алгоритмов. вложенные
условия, понятие переменной и операции с
ними

считывание
данных, работа с
логическИ'ми
операциями

I
,- ..

14 Подготовка к соревнованию «Кегельринг». 2 -- .1 2 + J I :/":fil" I '
. , I

1 Г.
- .. ра'IНИ-'-lееки-е-

Сборка робота. I " 1" J ""1 (' '
r J , "раб'dт'ы:

Правила соревнования , , ' , 1;'· (iёбо: ка "1 !! )., Р " 'Н' ,
Кегельринг. Различные схемы " I рЬботов i J для.

роботов для Кегельринга с одним и двумя ! I 1 •• ' ,J-II"I.I,I .гня. 110, ,е:еЛ,ьринга с
1:, ., , ).1. \ •

ковшами, I . о НИМ и
,'111(1.1:1" слал- ~.- . вумя

) ) ' J 1,41 1 _,' ,ковшами, "

ОДним и
двумя, датчиками
освсщсиност и

15 Прохождениелабиринтов
-- -,--_.- ---- f---------- ._.

2 2 Практические
Построение лабиринтов и алгоритмы , работы:
прохождения лабиринтов с помощью 'Сборка робота

lJl'~ J .•... : 1 I

датчика расстояния. - t _о. .для- . _.

- ." _._. -ГI ~07\.ожден.и.~-
1 ; 51 " 'LI nl'И'~ла 'ИРИ,::!ТО ' ,~

I
_ J 1,1',

: h рохождение
r . ' l'

, , , 8
, 1"" Д я
I 1(',:II'fli ,-'JIта с
1\1,\,;,'1',1 и

'. \ ~ I



- _:с.;_

16 Знакомство с редукторами.

17 Алгоритмы движения по черной линии с
одним датчиком
Типы алгоритмов движения вдоль черной
линии с одним датчиком.

._. __ ._

'...:......~'~-_.:.. .... " '-~---- -

2 демонст
ра ция

2 2

., ....

.-----1--

.. __ о ~_ • , __ •__

лабиринтов на
скорость.
Гонки в
лабиринтах.

~I; . . ~ 1
·1

!
Практически~ ~
работы: :i
Сборка l
полноприводн ~
ых роботов и
роботов с
повышенной

и
гюнижеиной
~_eр_е_д_а'1 е й__
Практи чески
е работы:
Программир
ован.ие
движения по
черной

,
1.fIJIjЧПi·).1/'/С-':I(! J,s: j

\=>ЩIliМ: ' J
g::(Ж!jI>ИIЮМ. .,
fil.рtJ)~·'ijft:1ЙI]l(ИЙ1

j
!~

Et!rr'ГЬ"'ИТI\'1'.JЗ IГ---;-:1Т[' ._-- -

n ракти ческие
работы:
[[РОI раммиров
ание движения

по
черной

линии с
( : •. ,', .двумя

18 Алгоритмы движения по черной линии. С 2
двумя датчиками
Вложенные условия. Типы алгоритмов
движения вдоль черной линии с двумя
датчиками.

19 Подготовка к соревнованию «Траектория».
Младшая группа. Сборка робота
Знакомство

"Траектория" .
с соревнованием

2

L---_L------~---------- _L .L __ . _

9

2 Ii\o~Q;l}illi!ff-lес/(ие
P,f,q9T~I: с
С;:,БОR~~ . __
Р9б9ТF\._ . с
,<С,: '1,1, 0:1 ..

f~~~II'Йlm.[i~
дат чиками
, .11 () ) ['1). ·о",вещ

. енности для
tореВНОВ<lНИЯ
!рае~IЧОI~15!.:.

l 1,' .. ',' ,·Ie 'КИ!?
,"1' .. ! .
., ., , ,



блоков.
Прогриммиров
ание заезда на
переиресток 11
программирон

f----+-----I------------------------- ._ .._.. _il.!:!.~~?B_()lJ_2·1 (1
Подготовка к соревнованию «Биатлон». 2 2 Практические
Младшая группа. Сборка робота работы:
Знакомство с соревнованием -Биатлонll Сборка ~
Виды платформы и ковшей для соревнования

Подготовка к соревнованию «Траектори;)~~' ·2--------,------- ···------·-·-12-·-- -гlра~т~че~~~
Младшая группа. Программирование I раб.л ы:
робота Обработка

данны\:
с двух
датчик

ов
освещенности . .'

'.
~~'операц "

ия -и~. ...
Создание
собствен н ых

20

21

f-_--+- ~с~ОLр~е~в~н~о~в~а~н~и~я~.-------------_~---~----4------"----~~:~.~:'~:~Н~[U~Ь4j~lr
22 Подготовка к соревнованию «Биатлон». 2 2 .~Р~J(~~!d~R*ие.J

Младшая группа. Программирование раБОТЫ:О!I.'Р:~Ц 1
робота D,РОг.р'~fv1миров .'J

~Алгоритм движения по датчику оборотов. ~~nt;:I,~;'( !

Алгоритмы захвата банок. L8rб?lft,,!. !,I'-' :,
f,9.f1е.ВJ;I>9вания
H-Р·I,щт.лОJ:J~

23 Шагающие роботы. Сборка шагающих
роботов.
Различные схемы шагающих роботов.

2 2 Практическис
работы:
Сборка

шагаю
щего робота
по схеме и на

f-----+--.---I--.--------------- ._. .... . . -+_п.с..:а.:.._м:...:я.т.:....с.Ь__ . _
Углубленное изучение программирования 2 1 демонст 1
роботов ЕУ3. Использование таймеров. ра ция

24 Практические
работы:
ПрограммиревH~e .: ,ч~ские
Jlр6БЫгов '
и~п6h ьзcid~ае,
;Vj'тай~уров
гrР~II(т'и'чеСI(ие
l\.IJ.:J ..• I~I \ B(~Hll/1раооты:

. i,IIT' I '1-1-Программиров1 ,.,.ание' ,
робота

совокупности. ' ) льгразн, ковы

'-- __ L.. .L.... . .. . L- .. __j ~lc~C~~~;II=~~::_

25 Углубленное изучение программирования
роботов ЕУ3. Одновременная обработка
данных с нескольких даТЧИ1<ОВ.
Считывание данных с датчиков.
Обработка событий каждого датчика или в

2 демонст 1
ра ция

10 '1 1 ;.Х ',1:
1 i. с'. \)'1 ,iМЩJLJ,

о:: ,



26 Подготовка к соревнованиям «Сумо» в 2
классе «Стандарт». Сборка роботов
Стандартные программы для Сумо и
про граммы с таймером

2

Практические
работы:
Программиров
ание
ПОЛНОПРИ!30ДIf

ых роботов

J дляСумос
испол ьзован ие

___ .__ ~I тайме--,-)_а__

1----\-----1--------------------- ..--_. .. ._ .... __ _. __.__

I

27

'1.

7

2

демонст
ра ция

-:;~~~~~~г I
ра ция

1--+------+---------------------1-----+----+------ _
Изучение возможностей 2
программирования роботов ЕУ3.
Обработка нажатий кнопок.

28

29

Изучение
программирования
Массивы. Понятие
массивов.

возможностей
роботов ЕУ3.

массива. Применение

30

Изучение возможностей
программирования роботов ЕУ3. Создание
собственных функций, передача данных
из собственных
функций, собственные блоки еу3
Понятие процедуры, функции.

Их предназначение.

Работа с изображениями и звуковыми 2
файлами на ЕУ3.

.., ..

L-._-'- -'-- '-- .._

11

2

2

Практические
работы:
Формировани
е массива,
запись
массив
данных,

верка . ...; ~
данных
массива с
данными
.татчиков.
Практическис
рн60ТЫ:
Создание
собственных
ФУ 1:1 КЦИЙ,

БЛОif(н'I'; э~ен
):(aHi-IЫХ:
NI'ежд'У" I )()К, Н: •

функцией-л! , .
. .• 111' ~J. И .1

fljOr' аммоЙ.
Пра'к'Т'и ческие
работы:
Программиро
вание
обработки
нажатия
кнопок на
блоке 11

сверка
данных с с
Ь:аиf(Вiми
~1'а'есиВа.оG,\fll j

IЧракУи-ческие
рабо+ы:
3аГРУЗJ<аq .
собственных
изобрю)<еfМ~'й и
звуко!вы'ХС I

файлов В блок
I ИХ·

воспроизведен



г----г-------т----------------------~~~---- __-----~.~.~.-----~-------._.-.-;.~.. ~'-._т~.
'2

:1,
-1

31 Творческий проект. Разработка
программирование робота Питомец.

и 2

1-----+-------- !--------------------------------- .__ _ __._.
232 Творческий проект.

робота андроида.
Сборка

33 Программирование робота андроида. 2

........ ; '-,; :..;'<,: .г ..•.•• ~'_ , ','< ,";~: ".. \.; ..~:-~

Лрактичеr.ки~ Н'" t, "" 

работы: . Щ
'1

Сборка р:оБО'-1 а '
по· модели
Собачка.
Прогриммиров
ание эмоций 11
ОТКЛИКОВ
Собачки ""
внешние

_____ ~~~J:~._:;.~2'5Ители ~
2 Практические

работы:
Сборка
роботов по
схемам

'-0 •••••

андроид, -
UdдеЛ!:i 'I~l i,1Il

юr~ф~феf(С
2 h))а'f(t'ичеl~~~t< 1:;

'б о 'ра оты:
Программирова
ние роботов по
слемам
андроил.

\1од!;;;! Ь

1-----1---------+---------------------------- . ._. ._ 1---'---,-" j.....:.A..:.;.r_:_:'b::_:(L!)a::Jp::_:c:..;.·K:...:C~__
Подготовка к соревнованию «Сумо» по 2 2 Практические
классу эксперт. Разработка платформы работы:

$~01JI('<i:
i'1d1\Щiного
~dботаг [!~

различными
iз \+д.а'м'Й ~,
гrp'и/юдов: __
П р~&г\Jt)";~ЕК-I4е­
р~БЬТ~i:'Д;j"У[l.
Программиров
ание I роботов

34

35 Подготовка к соревнованию «Сумо» по
классу эксперт. Программирование
роботов с несколькими ультразвуковыми
датчиками и использованием таймеров.
Считывание данных с Д

Обработка событий. Логические
операции.

36

2

с 'несколькими
) льтразву ковы
МI1

датчиками
использование
~1
l'q!1MePOB. ~
10... ') I ~ •• '._

co~ внования JCy;~~~lrxo ,
1 i1р.а'к~иче~,r~ие ' ~..]Ьабо-гьi:' 1. (f~

hpOi-I)~ммирова ;~
t'~el I~I)~:_~ __.. _ .~rU) l!ll.I'II;СКИL ~С нхронного ,\J: I11 г :

I танца
двух \)Ооотов

Разработка проекта по межпредметным 1
связям. Программирование роботов
танцоров
Синхронизация движений дв-ух роботов.,

~--~и-т-О-г-О--~-------------------------------~-6-8---4-1-0---4------~s·-8--~,~,~~~--.-
L- __ -L -L --'-..,.- ----.---'----- ..L._ L J__ c _

12



5.Материально-техническое обеспечение

Техническое обеспечение
Основной набор I_EGO Есцсапоп
поля для проведения соревнования роботов .комплект лунных полей;
комплект дополнительных датчиков для базавого набора
зарядное устройство для конструктора
ящик для хранения конструкторов (по объёму).
Комплект робототехнический для самостоятельной сборки Lego МiпdstогП1S [VЗ

Ресурсный набор Lego Мшоыоппз ЕVЗ
Ноутбук (ПК) для программирования
Манипулятор типа мышь
Сетевой фильтр
Программное обеспечение
LEGO MINDSTORMS Еопсапоп ЕУ3

Программное обеспечение «LEGO Есцсапоп»
Инструкции по сборке (в электронном виде CD)

6.СПИСОК лигш-хтэты

1. Филиппов С.А. Робототехника для детей и родителей. СПб, «Наука»,
2011г.

2. Перфильева ЛЛ. и др. Образовательная робототехника но внеурочной учебной
деятельности.- Издательский центр «Взгляд», 2011
Копосов Д.г. Первый шаг в робототехнику: практикум для 5-·6 классов. М:
БИНОМ. Лаборатория знаний. - 2012.

3.

4. Вострикова Е. А. Свободная робототехника: учебное пособие для школьников / Е.
А. Вострикова, Л. С. Захаров. - Санкт-Петербург: Множительный центр ЗАО
«Тырнет», 2015. - 100 с.

5. [электронный ресурс ]/ /http://lego .гкс-Кружок робототехники,
74.Iu/il1dex. php/ -lego

6.
. .,

В.А. Козлова, Робототехника в образовании' [электронный pecypc]//Jlttp://Jego.rkc-
74.ГLl/il1dех.рllр/2009-04-03-08-35-17, Пермь, 2011 г.

ИНТЕРНЕТ РЕСУРСЫ:
1.httр://минобрнауки.рф/докуменiы/43з - сайт Министерства образования и науки
Российской Федерации/Федеральные государственные образовательные стандарты
2.l1ttр://фгос-игра.рф/ - сайт посвящен вопросам конструирования и . робототехники по
ФГОС
3.11ttрs://еduсаtiОI1.lеgо.сош/ннu- сайт посвящен BO~Tp,ocaM преподавания на КОНSЧ?;у'I~~ОР~~
Lego Мшовтоппз ЕУ3 \ --:. .. t' 'i! с ,:

4.l1ttр://itгоЬо.ГLl/гоЬоt- сайт посвященный программированию на
конструкторах Lego Мшовтоппз ЕУ3 и Ардуино, а также изучению языка

. ' , I i J.. ~'. I •. _. I .! :'

программирования Ругпоп I • I

I I . I
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