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Паспорт дополнительной общеобразовательной программы
	Полное название дополнительной общеобразовательной программы
	«Робо-Старт» (2-4 классы)

	Направленность программы
	Техническая

	Ф.И.О. педагогического работника реализующего дополнительную общеобразовательную программу
	Каурова Галина Александровна

	Год разработки дополнительной общеобразовательной программы
	2022

	Где, когда и кем утверждена дополнительная общеобразовательная программа (в случае ее реализации)
	

	Информация о наличии рецензии (в случае, если таковая имеется)
	 Принята на заседании  педагогического совета 

от «21»марта 2022г. Протокол №4. 

Приказ №  Л3-13-161-1/2 от 23.03.2022г.

 «Об утверждении дополнительных (общеобразовательных программ на 2022-2023 учебный год»

	Цель дополнительной общеобразовательной программы
	Изучение программы ««Робо-Старт»» на уровне основного общего образования направлено на достижение следующей цели: развитие интереса школьников к технике и техническому творчеству.

	Задачи дополнительной общеобразовательной программы
	Познакомить с практическим освоением технологий проектирования, моделирования и изготовления простейших технических моделей.
Развивать творческие способности и логическое мышление.

Выявить и развить природные задатки и способности детей, помогающие достичь успеха в техническом творчестве.

	Информация об уровне дополнительной общеобразовательной программы
	базовый

	Ожидаемые результаты освоения дополнительной общеобразовательной программы
	Стимулировать мотивацию учащихся к получению знаний, помогать формировать творческую личность.

Способствовать развитию интереса к технике, конструированию, программированию, высоким технологиям, формировать навыки коллективного труда.

Сформировать навыки конструирования и программирования роботов.

Сформировать мотивацию к осознанному выбору инженерной направленности обучения в дальнейшем.

	Срок реализации дополнительной общеобразовательной программы
	34 недели

	Количество часов в неделю/ год необходимых для реализации дополнительной общеобразовательной программы
	4/136

	Возраст обучающихся по дополнительной общеобразовательной программе
	8-12 лет


Аннотация
     Программа разработана в соответствии с актуальными нормативно-правовыми актами федерального и регионального уровней.
Робототехника в образовании — это междисциплинарные занятия, интегрирующие в себе науку, технологию, инженерное дело, математику, основанные на активном обучении учащихся. Робототехника играет очень важную роль в дополнительном образовании детей и подростков, так как оно решает одну из главных проблем в России, это недостаточная обеспеченность инженерными кадрами. 

Робототехника  представляет учащимся технологии 21 века, способствует развитию их коммуникативных способностей, развивает навыки взаимодействия, самостоятельности при принятии решений, раскрывает их творческий потенциал. Дети и подростки лучше понимают, когда они что-либо самостоятельно создают или изобретают. Такую стратегию обучения помогает реализовать образовательная среда LEGO EV3
Пояснительная записка
Актуальность программы: обусловливается тем, что полученные на занятиях творческого объединения знания становятся для ребят необходимой теоретической и практической основой их дальнейшего участия в техническом творчестве, выборе будущей профессии, в определении жизненного пути. Овладев навыками сегодня, обучающиеся, смогут применить их с нужным эффектом в дальнейшей трудовой деятельности. Дополнительная общеобразовательная программа помогает раскрыть творческий потенциал обучающегося, определить его резервные возможности, осознать свою личность в окружающем мире, способствует формированию стремления стать мастером, исследователем, новатором.

Направленность программы: техническая

Уровень освоения программы: базовый.

Отличительные особенности  программы: заключается в занимательной форме знакомства обучающегося с основами робототехники, радиоэлектроники и программирования микроконтроллров для роботов шаг за шагом, практически с нуля. Избегая сложных математических формул, на практике, через эксперимент, обучающиеся постигают физические процессы, происходящие в роботах, включая двигатели, датчики, источники питания и микроконтроллеры.

Адресат программы: Программы нацелены на обучающихся в возрасте от 8 до 12 лет.  
Объем программы: 136 часов
Срок освоения программы: 1 год
Формы обучения и виды занятий: очная
· групповые учебно-практические и теоретические занятия;

·  работа по индивидуальным планам (исследовательские проекты);

·  участие в соревнованиях между группами;

· комбинированные занятия.

Основные методы обучения, применяемые в прохождении программы

1. Устный.

2. Проблемный.

3. Частично-поисковый.

4. Исследовательский.

5. Проектный.

6. Формирование   и   совершенствование   умений   и   навыков  (изучение   
нового материала, практика).

7. Обобщение и систематизация знаний (самостоятельная работа, творческая 
работа, дискуссия).

8.  Контроль и проверка умений и навыков (самостоятельная работа).

9. Создание ситуаций творческого поиска.

Режим занятий: Занятия проходят 2 раза в неделю по продолжительность занятия 40 минут.

Цель и задачи программы: 

Цель: Развитие интереса школьников к технике и техническому творчеству.
Задачи:

Обучающие:

· Овладение навыками технического конструирования и проектирования роботов и робототехнических устройств.

· научить  приемам сборки и программирования робототехнических устройств;
· Изучение основ функционирования основных устройств и узлов робототехнических устройств.

· сформировать общенаучные и технологические навыки конструирования и проектирования;
· ознакомить с правилами безопасной работы с инструментами.
Развивающие:
· развитие алгоритмического, логического и инженерно-технологического мышления; 

· развитие умения излагать мысли в четкой логической последовательности, отстаивать свою точку зрения, анализировать ситуацию и самостоятельно находить ответы на вопросы путем логических рассуждений;

· развитие познавательного интереса, интеллектуальных и творческих способностей путем освоения робототехнических устройств;

· формирование потребности в творческом и познавательном досуге.

Воспитательные:

· формировать творческое отношение   к выполняемой работе;
· воспитывать умение работать в коллективе, эффективно распределять обязанности;
· формирование навыков проектного мышления.

Учебный план программы
	
	Раздел, тема
	Количество часов
	Форма аттестации и контроля

	
	
	Теоретическая часть
	Практическая часть
	ВсВсего часов
	

	1
	Раздел 1. Введение в робототехнику
	
	
	6
	

	1.1
	Инструктаж по ТБ.  Введение в робототехнику
	2
	
	2
	Теоретическое занятие

	1.2
	Роботы. Виды роботов. Значение роботов в жизни человека. Основные направления применения роботов.

Правила работы с конструктором LEGO
	2
	2
	4
	Практическое занятие

	2
	Раздел 2. Модуль EV3
	
	
	10
	

	2.1
	Управление роботами. Методы общения с роботом. Состав конструктора LEGO MINDSTORMS EV3. Языки программирования. Среда программирования модуля, основные блоки. 
	2
	
	2
	Практическое занятие

	2.2
	Робот LEGO Mindstorms EV3 (презентация разные роботы).
	1
	1
	2
	Практическое занятие

	2.3
	Правила техники безопасности при работе с роботами-конструкторами. Правила обращения с роботами. Основные механические детали конструктора и их назначение.
	2
	
	2
	Теоретическое занятие

	2.4
	Модуль EV3. Обзор, экран, кнопки управления модулем, индикатор состояния, порты. Установка батарей, способы экономии энергии. Включение модуля EV3. Запись программы и запуск ее на выполнение.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	2.5
	Сервомоторы EV3, сравнение моторов. Мощность и точность мотора. Механика механизмов и машин. Виды соединений и передач и их свойства.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	3.
	Раздел 3. Проверочная работа.
	
	
	4
	

	3.1
	Сборка непрограммируемых моделей.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	3.2
	Демонстрация моделей.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	4.
	Раздел 4. Среда программирования модуля.
	
	
	38
	

	4.1
	Знакомство с микрокомпьютером (контроллером).
	1
	1
	2
	Практическое занятие

	4.2
	Конструкторы LEGO Mindstorms EV3,  ресурсный набор. (Собирание первого робота).
	
	2
	2
	Практическое занятие

	4.3
	Программное обеспечение LEGO MINDSTORMS 
	1
	1
	2
	Практическое занятие

	4.4
	Палитры программирования и программные блоки. Рабочее поле. Составление простой программы.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	4.5
	Сборка модели робота по инструкции. Программирование движения вперед по прямой траектории. Расчет числа оборотов колеса для прохождения заданного расстояния
	
	2
	2
	Практическое занятие

	4.6
	Зеленая палитра –блоки действия . Прямолинейное движение, повороты,, разворот на месте остановка.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	4.7
	Красная палитра операции с данными
	
	2
	2
	Практическое занятие

	4.8
	Желтая палитра –«Датчики».
	
	2
	2
	Практическое занятие

	4.9
	Оранжевая палитра, программный блок «Прерывания цикла».
	
	2
	2
	Практическое занятие

	4.10
	Датчик касания. Устройство датчика.

Практикум. Решение задач на движение с использованием датчика касания.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	4.11
	Датчик цвета, режимы работы датчика. Решение задач на движение с использованием датчика
	
	2

	2
	Практическое занятие

	4.12
	Ультразвуковой датчик. Решение задач на движение с использованием датчика расстояния
	1
	1
	2
	Практическое занятие

	4.13
	Гироскопический датчик. Инфракрасный датчик, режим приближения, режим маяка.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	4.14
	Подключение датчиков и моторов.

Интерфейс модуля EV3. Приложения модуля. Представление порта. Управление мотором.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	4.15
	Проверочная работа № 1 по теме «Знакомство с роботами LEGO MINDSTORMS».
	
	2
	2
	Проверочная работа

	4.16
	Среда программирования модуля. Создание программы.

Удаление блоков. Выполнение программы. Сохранение и открытие программы.
	1
	1
	2
	Практическое занятие 

	4.17
	Счетчик касаний. Ветвление по датчикам.

Методы принятия решений роботом. Модели поведения при разнообразных ситуациях.
	1
	1
	2
	Практическое занятие

	4.18
	Езда робота по черной линии.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	4.19
	Датчик цвета режим «Яркость внешнего освещения».
	
	2
	2
	Практическое занятие

	5.
	Раздел 5.Программное обеспечение EV3
	
	
	34
	

	5.1
	Программное обеспечение EV3.

Среда LABVIEW.

Основное окно

Свойства и структура проекта.

Решение задач на движение вдоль сторон квадрата. Использование циклов при решении задач на движение.
	2
	2
	4
	Практическое занятие

	5.2
	Программные блоки и палитры программирования

Страница аппаратных средств

Редактор контента

Инструменты

Устранение неполадок. Перезапуск модуля
	
	2
	2
	Практическое занятие

	5.3
	Решение задач на движение по кривой. Независимое управление моторами. Поворот на заданное число градусов. Расчет угла поворота.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	5.4
	Использование нижнего датчика освещенности. Решение задач на движение с остановкой на черной линии.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	5.5
	Решение задач на движение вдоль линии. Калибровка датчика освещенности.
	2
	2
	4
	Практическое занятие

	5.6
	Программирование модулей. Решение задач на прохождение по полю из клеток
	
	2
	2
	Практическое занятие

	5.7
	Соревнование роботов на тестовом поле. Зачет времени и количества ошибок
	
	2

	2
	Практическое занятие

	5.8
	Измерение освещенности. Определение цветов. Распознавание цветов.

Использование конструктора в качестве

цифровой лаборатории.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	5.9
	Измерение расстояний до объектов.

Сканирование местности.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	5.10
	Сила. Плечо силы. Подъемный кран. Счетчик

оборотов. Скорость вращения сервомотора. Мощность.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	5.11
	Управление роботом с помощью внешних воздействий.

Реакция робота на звук, цвет, касание.

Таймер
	
	2
	2
	Практическое занятие

	5.12
	Движение по замкнутой траектории. Решение задач на криволинейное движение.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	5.13
	Конструирование моделей роботов для решения задач с использованием нескольких разных видов датчиков.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	5.14
	Решение задач на выход из лабиринта. Ограниченное движение.
	2
	2
	4
	Практическое занятие

	6.
	Раздел 6. Практическая работа
	
	
	24
	

	6.1
	Проверочная работа №2 по теме «Виды движений роботов»
	
	2
	2
	Проверочная работа

	6.2
	Работа над проектами «Движение по заданной траектории»,«Кегельринг».

Правила соревнований.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	6.3
	Соревнование роботов на тестовом поле. Зачет времени и количества ошибок
	
	2
	2
	Практическое занятие

	6.4
	Конструирование собственной модели робота
	
	2
	2
	Практическое занятие

	6.5
	Программирование и испытание собственной модели робота.
	
	4
	4
	Практическое занятие

	6.6
	Анализ показаний разнородных датчиков.
	
	2

	2
	Практическое занятие

	6.7
	Управление моторами через bluetooth
	
	2
	2
	Практическое занятие

	6.8
	Презентации и защита проекта «Мой уникальный робот»
	
	2
	2
	Круглый стол

	6.9
	Презентации и защита проекта «Мой уникальный робот»
	
	2
	2
	Круглый стол

	6.10
	Создание робота гимнаста
	
	2
	2
	Практическое занятие

	6.11
	Программирование робота гимнаста
	
	2
	2
	Практическое занятие

	7.
	Раздел 7. Работа над проектом
	
	
	16
	

	7.1
	Проект Color Sorter. Конструирование робота.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	7.2
	Программирование робота Color Sorter.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	7.3
	Проект «Кегельринг». Конструирование робота.
	
	2
	2
	Практическое занятие

	7.4
	Программирование робота «Кегельринг»..
	
	2
	2
	Практическое занятие

	7.5
	Конструирование модели группой
	2
	2
	4
	Практическое занятие

	7.6
	Программирование моделей
	
	4
	4
	Практическое занятие

	8.
	Раздел 8. Защита своего проекта.
	
	
	4
	

	8.1
	Презентация моделей.
	
	4

	4
	Круглый стол

	
	ИТОГО: 136 часов
	22
	114
	136
	


Содержание программа:

1 год обучения

Раздел 1: Введение в робототехнику
Теория: Роботы. Виды роботов. Значение роботов в жизни человека. Основные направления применения роботов

Теория Управление роботами. Методы общения с роботами. 
Практика: Состав конструктора LEGO MINDSTORM EV3.Языки программирования. Среда программирования модуля, основные блоки.

Теория: Правила техники безопасности при работе с роботами-конструкторами.

Практика: Правила обращения с роботами. Основные механические детали конструктора и их назначение.

Раздел 2: Модуль EV3.

Теория: Обзор, экран, кнопки управления модулем, индикатор состояния, порты. Установка батарей, способы экономии энергии.
Практика: Включение модуля EV3. Запись программы и запуск ее на выполнение.

Теория: Сервомоторы EV3, сравнение моторов.

Практика: Мощность и точность мотора. Механика механизмов и машин. Виды соединений и передач и их свойства.

Практика: Сборка модели робота по инструкции. Программирование движения вперед по прямой траектории. Расчет числа оборотов колеса для прохождения заданного расстояния.
Теория: Датчик касания. Устройство датчика.
Практика: Практикум. Решение задач на движение с использованием датчика касания.
Теория: Датчик цвета, режимы работы датчика.
Практика: Решение задач на движение с использованием датчика

Теория: Ультразвуковой датчик.

Практика: Решение задач на движение с использованием датчика расстояния.

Теория: Гироскопический датчик.

Практика: Инфракрасный датчик, режим приближения, режим маяка.

Практика: Подключение датчиков и моторов. Интерфейс модуля EV3. Приложения модуля. Представление порта. Управление мотором.
Раздел 3: Проверочная работа.
Практика: Проверочная работа № 1 по теме «Знакомство с роботами LEGO MINDSTORMS».
Раздел 4: Среда программирования модуля.
Теория: Создание программы
Практика: Создание программы. Удаление блоков. Выполнение программы. Сохранение и открытие программы.

Практика: Счетчик касаний. Ветвление по датчикам. Методы принятия решений роботом. Модели поведения при разнообразных ситуациях.
Раздел 5: Программное обеспечение EV3.
Практика: Среда LABVIEW. Основное окно. Свойства и структура проекта. Решение задач на движение вдоль сторон квадрата. Использование циклов при решении задач на движение.

Практика: Программные блоки и палитры программирования. Страница аппаратных средств. Редактор контента. Инструменты. Устранение неполадок. Перезапуск модуля. 

Практика: Решение задач на движение по кривой. Независимое управление моторами. Поворот на заданное число градусов. Расчет угла поворота.

Практика: Использование нижнего датчика освещенности. Решение задач на движение с остановкой на черной линии.

Практика: Решение задач на движение вдоль линии. Калибровка датчика освещенности.

Теория: Программирование модулей.

Практика: Решение задач на прохождение по полю из клеток.

Теория: Соревнование роботов на тестовом поле.

Практика: Соревнование роботов на тестовом поле. Зачет времени и количества ошибок.

Практика: Измерение освещенности. Определение цветов. Распознавание цветов. Использование конструктора в качестве цифровой лаборатории. 

Практика: Измерение расстояний до объектов. Сканирование местности.

Практика: Сила. Плечо силы. Подъемный кран. Счетчик оборотов. Скорость вращения сервомотора. Мощность.

Практика: Управление роботом с помощью внешних воздействий. Реакция робота на звук, цвет, касание. Таймер.

Теория: Движение по замкнутой траектории.

Практика: Решение задач на криволинейное движение.

Практика: Конструирование моделей роботов для решения задач с использованием нескольких разных видов датчиков.

Практика: Решение задач на выход из лабиринта. Ограниченное движение.

Раздел 6: Практическая работа №2.

Практика: Проверочная работа №2 по теме «Виды движений роботов»

Раздел 7: Работа над проектом.

Практика: Работа над проектами «Движение по заданной траектории»,«Кегельринг». Правила соревнований.

Практика: Соревнование роботов на тестовом поле. Зачет времени и количества ошибок.

Практика: Конструирование собственной модели робота.

Практика: Программирование и испытание собственной модели робота.

Раздел 8: Защита своего проекта.

Практика: Презентации и защита проекта «Мой уникальный робот»
                  Планируемые  результаты:
                  Предметные результаты:

· дать знания по устройству робототехнических устройств;

· научить основным приемам сборки и программирования робототехнических средств;

· сформировать общенаучные и технологические навыки конструирования и проектирования;

· ознакомить с правилами безопасной работы с инструментами необходимыми при конструировании робототехнических средств.
Метапредметные результаты:
· Владеть информационно-коммуникационными технологиями получения и обработки информации;

· Применять ИКТ- компетенции для решения учебных задач и задач прикладного характера;

· Владеть первичными навыками учебно-исследовательской и проектной деятельности.

· Развивать познавательный интерес к робототехнике.

· Формировать творческое отношение по выполняемой работе;

  Личностные результаты:

· Формировать выраженную нравственную позицию, в том числе способности к сознательному выбору добра;

· Формировать позитивное отношение к людям, в том числе к лицам с ограниченными возможностями здоровья и инвалидам;

· Формировать у детей позитивные жизненные ориентиры и планы;

· Воспитывать умение работать в коллективе.

Календарный учебный график

	№ п\п
	Месяц
	Число
	Время проведения занятия
	Форма занятия
	Количество часов
	Тема занятий
	Место проведения
	Форма контроля

	1
	
	
	
	
	2
	 Инструктаж по ТБ.  Введение в робототехнику
	Учебный класс
	Беседа 

	2
	
	
	
	
	2
	Роботы. Виды роботов. Значение роботов в жизни человека. Основные направления применения роботов. Правила работы с конструктором LEGO
	Учебный класс
	Практика

	3
	
	
	
	
	2
	Управление роботами. Методы общения с роботом. Состав конструктора LEGO MINDSTORMS EV3. Языки программирования. Среда программирования модуля, основные блоки. 
	Учебный класс
	Беседа

	4
	
	
	
	
	2
	Робот LEGO Mindstorms EV3 (презентация разные роботы).
	Учебный класс
	Практика

	5
	
	
	
	
	2
	Правила техники безопасности при работе с роботами-конструкторами. Правила обращения с роботами. Основные механические детали конструктора и их назначение.
	Учебный класс
	Круглый стол

	6
	
	
	
	
	2
	Модуль EV3. Обзор, экран, кнопки управления модулем, индикатор состояния, порты. Установка батарей, способы экономии энергии. Включение модуля EV3. Запись программы и запуск ее на выполнение.
	Учебный класс
	Беседа

	7
	
	
	
	
	2
	Сервомоторы EV3, сравнение моторов. Мощность и точность мотора. Механика механизмов и машин. Виды соединений и передач и их свойства.
	Учебный класс
	Практика

	8
	
	
	
	
	2
	Сборка непрограммируемых моделей.
	Учебный класс
	Практика

	9
	
	
	
	
	2
	Демонстрация моделей.
	Учебный класс
	Практика

	10
	
	
	
	
	2
	Знакомство с микрокомпьютером (контроллером).
	Учебный класс
	Презентация

	11
	
	
	
	
	2
	Конструкторы LEGO Mindstorms EV3,  ресурсный набор. (Собирание первого робота).
	Учебный класс
	Практика

	12
	
	
	
	
	2
	Программное обеспечение LEGO MINDSTORMS 
	Учебный класс
	Практика

	13
	
	
	
	
	2
	Палитры программирования и программные блоки. Рабочее поле. Составление простой программы.
	Учебный класс
	Практика

	14
	
	
	
	
	2
	Сборка модели робота по инструкции. Программирование движения вперед по прямой траектории. Расчет числа оборотов колеса для прохождения заданного расстояния
	Учебный класс
	Практика

	15
	
	
	
	
	2
	Зеленая палитра –блоки действия . Прямолинейное движение, повороты,, разворот на месте остановка.
	Учебный класс
	Практика

	16
	
	
	
	
	2
	Красная палитра операции с данными
	Учебный класс
	Практика

	17
	
	
	
	
	2
	Желтая палитра –«Датчики».
	Учебный класс
	Практика

	18
	
	
	
	
	2
	Оранжевая палитра, программный блок «Прерывания цикла».
	Учебный класс
	Практика

	19
	
	
	
	
	2
	Датчик касания. Устройство датчика. Практикум. Решение задач на движение с использованием датчика касания.
	Учебный класс
	Практика

	20
	
	
	
	
	2
	Датчик цвета, режимы работы датчика. Решение задач на движение с использованием датчика
	Учебный класс
	Практика

	21
	
	
	
	
	2
	Ультразвуковой датчик. Решение задач на движение с использованием датчика расстояния 
	Учебный класс
	Практика

	22
	
	
	
	
	2
	Гироскопический датчик. Инфракрасный датчик, режим приближения, режим маяка.
	Учебный класс
	Практика

	23
	
	
	
	
	2
	Подключение датчиков и моторов.

Интерфейс модуля EV3. Приложения модуля. Представление порта. Управление мотором.
	Учебный класс
	Практика

	24
	
	
	
	
	2
	Проверочная работа № 1 по теме «Знакомство с роботами LEGO MINDSTORMS».
	Учебный класс
	Проверочная работа

	25
	
	
	
	
	2
	Среда программирования модуля. Создание программы.

Удаление блоков. Выполнение программы. Сохранение и открытие программы.
	Учебный класс
	Практика

	26
	
	
	
	
	2
	Счетчик касаний. Ветвление по датчикам.

Методы принятия решений роботом. Модели поведения при разнообразных ситуациях.
	Учебный класс
	Практика

	27
	
	
	
	
	2
	Езда робота по черной линии.
	Учебный класс
	Практика

	28
	
	
	
	
	2
	Датчик цвета режим «Яркость внешнего освещения».
	Учебный класс
	

	29
	
	
	
	
	4
	Программное обеспечение EV3.

Среда LABVIEW.

Основное окно

Свойства и структура проекта.

Решение задач на движение вдоль сторон квадрата. Ис-пользование циклов при решении задач на движение.
	Учебный класс
	Практика

	30
	
	
	
	
	2
	Программные блоки и палитры программирования

Страница аппаратных средств

Редактор контента

Инструменты

Устранение неполадок. Перезапуск модуля
	Учебный класс
	Практика

	31
	
	
	
	
	2
	Решение задач на движение по кривой. Независимое управление моторами. Поворот на заданное число градусов. Расчет угла поворота.
	Учебный класс
	Практика

	32
	
	
	
	
	2
	Использование нижнего датчика освещенности. Решение задач на движение с остановкой на черной линии.
	Учебный класс
	Практика

	33
	
	
	
	
	4
	Решение задач на движение вдоль линии. Калибровка датчика освещенности.
	Учебный класс
	Практика

	34
	
	
	
	
	2
	Программирование модулей. Решение задач на прохождение по полю из клеток
	Учебный класс
	Практика

	35
	
	
	
	
	2
	Соревнование роботов на тестовом поле. Зачет времени и количества ошибок
	Учебный класс
	Соревнование

	36
	
	
	
	
	2
	Измерение освещенности. Определение цветов. Распознавание цветов.

Использование конструктора в качестве

цифровой лаборатории.
	Учебный класс
	Практика

	37
	
	
	
	
	2
	Измерение расстояний до объектов.

Сканирование местности
	Учебный класс
	Практика

	38
	
	
	
	
	2
	Сила. Плечо силы. Подъемный кран. Счетчик

оборотов. Скорость вращения сервомотора. Мощность
	Учебный класс
	Практика

	39
	
	
	
	
	2
	Управление роботом с помощью внешних воздействий.

Реакция робота на звук, цвет, касание.

Таймер
	Учебный класс
	Практика

	40
	
	
	
	
	2
	Движение по замкнутой траектории. Решение задач на криволинейное движение.
	Учебный класс
	Практика

	41
	
	
	
	
	2
	Конструирование моделей роботов для решения задач с использованием нескольких разных видов датчиков.
	Учебный класс
	Практика

	42
	
	
	
	
	4
	Решение задач на выход из лабиринта. Ограниченное движение.
	Учебный класс
	Практика

	43
	
	
	
	
	2
	Проверочная работа №2 по теме «Виды движений роботов»
	
	Проверочная работа

	44
	
	
	
	
	2
	Работа над проектами «Движение по заданной траектории» ,«Кегельринг».

Правила соревнований.
	Учебный класс
	Практика

	45
	
	
	
	
	2
	Соревнование роботов на тестовом поле. Зачет времени и количества ошибок
	Учебный класс
	Соревнование

	46
	
	
	
	
	2
	Конструирование собственной модели робота
	Учебный класс
	Практика

	47
	
	
	
	
	2
	Программирование и испытание собственной модели робота.
	Учебный класс
	Практика

	48
	
	
	
	
	2
	Анализ показаний разнородных датчиков.
	Учебный класс
	Практика

	49
	
	
	
	
	2
	Управление моторами через bluetooth
	Учебный класс
	Практика

	50
	
	
	
	
	2
	Презентации и защита проекта «Мой уникальный робот»
	Учебный класс
	Презентация

	51
	
	
	
	
	2
	Презентации и защита проекта «Мой уникальный робот»
	Учебный класс
	Презентация

	52
	
	
	
	
	2
	Создание робота гимнаста
	Учебный класс
	Творческое задание

	53
	
	
	
	
	2
	Программирование робота гимнаста
	Учебный класс
	Практика

	54
	
	
	
	
	2
	Проект Color Sorter. Конструирование робота.
	Учебный класс
	Проект

	55
	
	
	
	
	2
	Программирование робота Color Sorter.
	Учебный класс
	Практика

	56
	
	
	
	
	2
	Проект «Кегельринг». Конструирование робота.
	Учебный класс
	Проект

	57
	
	
	
	
	2
	Программирование робота «Кегельринг»..
	Учебный класс
	Практика

	58
	
	
	
	
	4
	Конструирование модели группой
	Учебный класс
	Творческое задание

	59
	
	
	
	
	4
	Программирование моделей
	Учебный класс
	Практика

	60
	
	
	
	
	4
	Презентация моделей.
	Учебный класс
	Презентация


Условия реализации программы:

· Условия набора детей в коллектив: В объединение принимаются детив возрасте от 8 до 12 лет. Программа рассчитана на1 год обучения. Учебный материал рассчитан на 34 учебные недели, 136 учебных часов год.
· Условия формирования групп (если есть) Группы формируются по 10 человек.
· Дополнительные условия (если есть)

· Кадровое обеспечение: Педагог дополнительного образования
Материально-техническое обеспечение: 
1.  «Методическими рекомендациями для преподавателя и учащихся. Образовательный робототехнический модуль. Базовый соревновательный уровень. 8-14 лет», разработанный: И.И. Мацаль, А.А. Нагорный. Москва. Экзамен. Технолаб 2014.

2. Робототехнические модули LEGO MINDSTORMS Education EV3

3. Среда программирование LabView.
Методическое обеспечение программы:

Формы проведения занятий
Лекция – используется при объяснении теоретических и практических положений (законов, положений, ГОСТов и т.д.). Творчески мыслить надо учить на всех занятиях, так как они требуют активности, волевых эмоциональных качеств, длительной подготовки и напряженного труда. Ведущее место в этом занимает проблемная лекция. В ходе ее чтения имеет место двухсторонняя мыслительная деятельность – преподавателя и обучаемых.
Искусство преподавателя, читающего проблемную лекцию, должно заключаться в управлении созданием, развитием и решением проблемных ситуаций.
Преподаватель должен выполнить правило: поставленная и принятая аудиторией учебная проблема должна быть решена до конца. По опыту лучших методистов, структура главной части проблемной лекции может быть следующей:

-формирование проблемы;

-поиск ее решения;

-доказательство правильности решения;

-указание (перечень) проблем, которые должны быть решены на последующих занятиях.

В ходе лекции преподаватель, применяя различные приемы мотивации, создает нужные проблемные ситуации. В условиях психологического затруднения у обучаемых начинается процесс мышления. В сознании обучаемых возникает проблемная ситуация, побуждающая их к самостоятельной познавательной деятельности.
Таким образом, приобщаясь к изучению учебных проблем, обучаемые учатся видеть проблему самостоятельно, находят способы ее решения.

Лабораторная работа – используется при проведении экспериментов и составлении технико-технологических карт, имеющих важное значение для всех воспитанников группы. Доминирующей составляющей является процесс конструктивных умений учащихся. Основным способом организации деятельности учащихся на практикуме является групповая форма работы. Средством управления учебной деятельностью учащихся при проведении лабораторной работы служит инструкция, которая по определенным правилам последовательно определяет действия участников. Исходя из имеющегося опыта, можно предложить следующую структуру лабораторных работ:

-сообщение темы, цели и задач;

-актуализация опорных знаний и умений воспитанников;

-мотивация деятельности воспитанников;

-ознакомление воспитанников с инструкцией;

-подбор необходимых материалов и оборудования;

-выполнение работы воспитанниками под руководством педагога;

-составление отчетов;

-обсуждение и интерпретация полученных результатов работы.

Эту структуру можно изменять в зависимости от содержания работы, подготовки воспитанников и наличия оборудования.

Консультация – работа воспитанников в командах при проектировании, создании, программировании, тестировании и модернизации робототехнического устройства, педагог выполняет роль консультанта и подключается к работе группы по необходимости. Иное название, используемое в педагогической литературе – «Пражский метод». В данной программе полная методика «Пражского метода» реализуется сочетанием трех форм: консультация – микросоревнование – круглый стол. Последовательность работы должна быть следующей:

-учебная группа разбивается на подгруппы по 4-5 обучаемых. Подгруппа из своего состава выбирает руководителя;

-преподавателем определяется срок ее решения;

-работа в подгруппах проводится самостоятельно под общим руководством руководителя;

-после выработки решения руководители сами или по их назначению подгруппы реализуют решение задачи (проблемы) и проводят пробные испытания;

-подгруппа объявляет о своей готовности, преподаватель инициирует переход к микросоревнованию.

Достоинства этого метода обучения очевидны. У обучаемых формируются навыки индивидуальной и групповой самостоятельной работы, выработки коллективного решения, творческого и критического мышления, ведения полемики.

Мозговой штурм – классическая методика занятий в соответствии с технологией ТРИЗ на этапе первичного обсуждения (например, при получении задания на новый для группы вид соревнований). Разработан а США в 1930-е годы, как метод коллективного генерирования новых идей первоначально в научных коллективах, а впоследствии при обучении в вузах. Сущность метода заключается в коллективном поиске нетрадиционных путей решения возникшей проблемы в ограниченное время. Переход на мозговой штурм от «Пражского метода» осуществляется при подготовке команд к внешним соревнованиям.

Целевое назначение:

-объединение творческих усилий группы в целях поиска выхода из сложной ситуации (для данного образовательного курса – это фактически каждая новая соревновательная преамбула);

-коллективный поиск решения новой проблемы, нетрадиционных путей решения возникших задач;

-выяснение позиций и суждений членов группы по поводу сложившейся ситуации, обстановки и т. п. (это крайне необходимо для детского коллектива, еще не способного к самостоятельному согласованию мнений и позиций, поэтому преподавателю на этом этапе нужно быть предельно внимательным);

-генерирование идей в русле стоящей проблемы.

Методика организации и проведения «мозговой атаки» может включает в себя следующие этапы:

-Формирование (создание) проблемы, ее разъяснение и требования к ее решению.

-Подготовка обучаемых. Уточняются порядок и правила проведения атаки. При необходимости создаются рабочие группы (по четыре–шесть человек) и назначаются их руководители.

-Непосредственно «мозговая атака» (штурм). Она начинается выдвижением обучаемым предложений по решению проблемы, которые фиксируются преподавателем, например на классной доске. При этом не допускаются критические замечания по уже выдвинутым решениям, повторы, попытки обосновать свои решения.

-Контратака. Этот этап необходим при достаточно большом наборе решений (идей). Путем беглого просмотра можно определить методом сравнений и сопоставлений невозможность одних решений, наиболее уязвимые места других и исключить их из общего списка.

-Обсуждение наилучших решений (идей) и определение наиболее правильного (наиболее оптимального) решения.

Подведение к использованию метода заключается в такой формулировке вопросов, которая требует от обучаемых повышенной творческой активности. Чаще всего такие вопросы начинаются со слов «почему», «когда», «как», «где» и т. д. Например: «Как можно снизить (увеличить, расширить)...? „Что будет, если...?, «Где можно использовать...?, «Какое основное достоинство (недостаток)...?» и т. д.

При проведении занятия необходимо соблюдать некоторые условия и правила:

-нацеленность творческого поиска на один объект, недопустимость ухода в сторону от него, потери стержневого направления;

-краткость и ясность выражения мысли участниками «мозговой атаки»;

-недопустимость критических замечаний по поводу высказываемого;

-недопустимость повтора сказанного другими участниками;

-стимулирование любой самостоятельной мысли и суждения;

-краткость и ясность выражения мысли;

-тактичное и благожелательное ведение «мозговой атаки» со стороны ведущего;

-желательность назначения ведущим специалиста, хорошо разбирающегося в проблеме и пользующегося авторитетом у присутствующих и др.

Итогом «мозговой атаки» является обсуждение лучших идей, принятие коллективного решения и рекомендация лучших идей к использованию на практике.

Круглый стол – анализ результатов прошедших соревнований в условиях переключение на обыденную, привычную, домашнюю форму деятельности – например, с чаем и плюшками. Весь опыт предшествующих лет говорит об архиважности этой формы занятия, позволяющего успокоить разыгравшуюся на соревнованиях психику ребенка, показать ему сильные и слабые стороны его проектного решения, не нанося психологической травмы и не позволяя зациклиться на поражении или победе. Обязательно соблюдаются следующие правила:

-после выступления всех подгрупп проводится обсуждение групповых решений, в котором принимают участие все обучаемые: высказываются аргументы в защиту своих решений, критические, как отрицательные, так и положительные, замечания по чужим решениям, вводятся коррективы в свои решения;

-окончательный итог подводится преподавателем. При оценке работы подгрупп учитывается не только правильность (степень правильности) групповых решений, но и затраченное время, объем информационных запросов. Оценку обучаемым дают руководители подгрупп, а последних – преподаватель.

2.Формы контроля
-Микросоревнование – разновидность контрольных мероприятий в игровой форме методики развивающего обучения. Соревнование, имеющее целью уяснение воспитанниками отдельных тем (в некотором роде – аналог школьной контрольной работы с обязательным разбором полученных результатов). Подготовка начинается с разработки сценария. В его содержание входят:

-цель соревнования;

-описание изучаемой проблемы;

-обоснование поставленной задачи;

-план и форма соревнования;

-общее описание процедуры соревнования;

-содержание ситуации и характеристик действующих лиц, назначенных в судейскую коллегию.

Целью подготовительного этапа является подготовка обучаемых к участию в соревновании. Реализуется в форме консультаций.

На основном этапе осуществляется коллективная выработка технических решений в определенной последовательности:

-анализ объекта моделирования (исходные данные и дополнительная информация);

-выработка частных (промежуточных) решений;

-анализ (обсуждение) выработанных решений;

-выработка согласованного решения;

-анализ (обсуждение) согласованного решения;

-анализ (обсуждение) достижения поставленных целей;

-оценка работы участников игры в данной последовательной работе.

Заключительный этап проводится в форме круглого стола и состоит в анализе деятельности участников, выведении суммарных поощрительных и штрафных баллов, а также в объявлении лучших игровых групп по оценке всех участников игры и особому мнению группы обеспечения.

Соревнование – основная форма подведения итогов и получения объективной оценки достижения программных целей. В данном случае – очень гибкая как по времени, так и по тематике форма, поскольку выстраивается на основе планов внешних организаций (в том числе федерального и международного уровней).

Участие в выставке технического творчества– форма оценивания успешности освоения программы для воспитанников, проявляющих склонность к конструкторской деятельности.

Участие в тематических конкурсах– разновидность соревнования, проводимого в свободной категории. Используется эпизодически в соревнованиях всех уровней.

Контроль динамики усвоения программы осуществляется на основе непрерывного мониторирования результативности деятельности каждого воспитанника. Поскольку соревнования организуются в групповой форме, для получения объективной информации педагог ненавязчиво обеспечивает ротацию состава команд и отражает его в журнале мониторинга. Дополнительной оценкой являются педагогические наблюдения, цель которых в выявлении профессиональных предпочтений и способностей. Результаты педагогических наблюдений выносятся на обсуждение при собеседовании с воспитанником. Мониторинг результативности, построенный на основе данных группового скрининга, достаточно нетривиален по структуре. Включаясь в работу новой группы ребенок занимает новую нишу, устанавливает новые отношения, принимает на себя новую роль. Очевидно, что оценка деятельности команды не тождественна деятельности каждого ее члена, следовательно несет косвенный характер. Простейшим решением вопроса может быть использование методики текущих самооценок воспитанников, хорошо зарекомендовавшей себя в педагогической практике.

Формы аттестации:
Текущий контроль уровня усвоения материала осуществляется по результатам выполнения обучающихся практических заданий.
Итоговый контроль реализуется в форме соревнований (олимпиады) по робототехнике.

Программой предусмотрен также мониторинг освоения результатов работы по таким показателям как развитие личных качеств обучающихся, развитие социально значимых качеств личности, уровень общего развития и уровень развития коммуникативных способностей.
Формами и методами отслеживания является: педагогическое наблюдение, анализ самостоятельных и творческих работ, беседы с детьми, отзывы родителей.
Система контроля результативности программы.

Контроль освоения обучающимися программы осуществляется путем оценивания следующих параметров:

· знание теоретической основы и специальной терминологии;

· навык работы с конструктором;

· навык программирования контроллера робота;

· умение комбинировать стандартные механизмы при выполнении задания.

Результативность обучения дифференцируется по трем уровням (низкий, средний, высокий).

При низком уровне освоения программы обучающийся:

· низкий уровень знаний терминов;

· способность работать только при наличии постоянного контроля со стороны педагога;

· не участвует в выставке;

· не участвует в турнирах и конкурсах.

При среднем уровне освоения программы обучающийся:

· умеет использовать специальную терминологию в речи;

· выполняет некоторые задания самостоятельно;

· имеет выставочные работы;

· участвует в турнирах и конкурсах.

При высоком уровне освоения программы обучающийся:

· осознанно владеет специальной терминологией;

· имеет навыки работы с различными программами и наборами;

· умеет работать самостоятельно;

· имеет награды за участие в выставке (грамоты, дипломы);

· имеет награды за участие в компьютерных турнирах и конкурсах.

Сроки проведения контроля:

Каждый квартал 

Оценочные материалы:
Мониторинг результатов обучения ребенка по дополнительной образовательной программе. 
Мониторинг развития личности учащихся в системе дополнительного образования. 
Система контроля результативности

	Вид контроля
	Сроки проведения контроля
	Цель проведения контроля
	Формы проведения
	Формы фиксации и предъявления результата

	Первичный
	Сентябрь (год начала реализации программы)
	Определения уровня развития детей.
	беседа
	· Информационная карта «Определение уровня развития личностных качеств учащихся»

· Анкета для учащихся «Изучение интереса к занятиям у учащихся объединения»

· Практические работы.



	Текущий
	В течение всего учебного года
	Определение усвоения данного курса
	Практическая работа.
	

	Итоговый (если программа на один год обучения)
	В конце учебного года
	Определение изменений уровней знаний по данной программе.
	Защита проекта
	


Список литература:

    1.  Копосов Д. Г. Первый шаг в робототехнику. Практикум для 5-6 классов\ Д. Г. Копосов. – М.: БИНОМ. Лаборатория знаний, 2012 – 292 с.

    2. Блог-сообщество любителей роботов Лего с примерами программ [Электронный ресурс] /http://nnxt.blogspot.ru/2010/11/blog-post_21.html

    3. Лабораторные практикумы по программированию [Электронный ресурс] http://www.edu.holit.ua/index.php?option=com_content&view= category&layout=blog&id=72&Itemid=159〈=ru
    4. Образовательная программа «Введение в конструирование роботов» и графический язык программирования роботов [Электронный ресурс] / http://learning.9151394.ru/course/view.php?id=280#program_blocks

    5. Примеры конструкторов и программ к ним [Электронный ресурс] / Режим доступа: http://www.nxtprograms.com/index2.html

    6. Программы для робота [Электронный ресурс] / http://service.lego.com/en-us/helptopics/?questionid=2655

    7. Учебник по программированию роботов (wiki) [Электронный ресурс] /

Материалы сайтов:

           http://www.prorobot.ru/lego.php 
http://nau-ra.ru/catalog/robot 
http://www.239.ru/robot 
http://www.russianrobotics.ru/actions/actions_92.html 
http://habrahabr.ru/company/innopolis_university/blog/210906/STEM-робототехника 
http://www.slideshare.net/odezia/2014-39493928 
http://www.slideshare.net/odezia/ss-40220681 
http://www.slideshare.net/odezia/180914-39396539 
Календарный учебный график

	Год обучения
	Дата начала обучения 

по программе
	Дата окончания обучения по программе
	Всего учебных недель
	Количество учебных 

часов
	Режим занятий

	1 год
	01.09.2022
	31.05.2023
	34
	136
	2 раз в неделю по 2 часа


Календарно-тематическое планирование на 2022-2023 учебный год   

	
	Наименование раздела программы
	Количество часов
	Дата проведения (план)
	Дата проведения (факт)

	1
	Раздел 1. Инструктаж по ТБ.  Введение в робототехнику
	2
	
	

	2
	Роботы. Виды роботов. Значение роботов в жизни человека. Основные направления применения роботов.

Правила работы с конструктором LEGO
	2
	
	

	3
	Роботы. Виды роботов. Значение роботов в жизни человека. Основные направления применения роботов.

Правила работы с конструктором LEGO
	2
	
	

	4
	Управление роботами. Методы общения с роботом.Состав конструктора LEGO MINDSTORMS EV3. Языки программирования. Среда программирования модуля, основные блоки. 
	2
	
	

	5
	Робот LEGO Mindstorms EV3 (презентация разные роботы).
	2
	
	

	6
	Правила техники безопасности при работе с роботами-конструкторами. Правила обращения с роботами. Основные механические детали конструктора и их назначение.
	2
	
	

	7
	Модуль EV3. Обзор, экран, кнопки управления модулем, индикатор состояния, порты. Установка батарей, способы экономии энергии. Включение модуля EV3. Запись программы и запуск ее на выполнение.
	2
	
	

	8
	Сервомоторы EV3, сравнение моторов. Мощность и точность мотора. Механика механизмов и машин. Виды соединений и передач и их свойства.
	2
	
	

	9
	Сборка непрограммируемых моделей.
	2
	
	

	10
	Демонстрация моделей.
	2
	
	

	11
	Знакомство с микрокомпьютером (контроллером).
	2
	
	

	12
	Конструкторы LEGO Mindstorms EV3,  ресурсный набор. (Собирание первого робота).
	2
	
	

	13
	Программное обеспечение LEGO MINDSTORMS 
	2
	
	

	14
	Программное обеспечение LEGO MINDSTORMS
	2
	
	

	15
	Палитры программирования и программные блоки. Рабочее поле. Составление простой программы.
	2
	
	

	16
	Сборка модели робота по инструкции. Программирование движения вперед по прямой траектории. Расчет числа оборотов колеса для прохождения заданного расстояния
	2
	
	

	17
	Зеленая палитра  блоки действия . Прямолинейное движение, повороты,, разворот на месте остановка.
	2
	
	

	18
	Красная палитра операции с данными
	2
	
	

	19
	Желтая палитра «Датчики».
	2
	
	

	20
	Оранжевая палитра, программный блок «Прерывания цикла».
	2
	
	

	21
	Датчик касания. Устройство датчика.

Практикум. Решение задач на движение с использованием датчика касания.
	2
	
	

	22
	Датчик цвета, режимы работы датчика. Решение задач на движение с использованием датчика
	2
	
	

	23
	Ультразвуковой датчик. Решение задач на движение с использованием датчика расстояния
	2
	
	

	24
	Ультразвуковой датчик. Решение задач на движение с использованием датчика расстояния
	2
	
	

	25
	Ультразвуковой датчик. Решение задач на движение с использованием датчика расстояния
	2
	
	

	26
	Гироскопический датчик. Инфракрасный датчик, режим приближения, режим маяка.
	2
	
	

	27
	Подключение датчиков и моторов.

Интерфейс модуля EV3. Приложения модуля. Представление порта. Управление мотором.
	2
	
	

	28
	Проверочная работа № 1 по теме «Знакомство с роботами LEGO MINDSTORMS».
	2
	
	

	29
	Среда программирования модуля. Создание программы.

Удаление блоков. Выполнение программы. Сохранение и открытие программы.
	2
	
	

	30
	Среда программирования модуля. Создание программы.

Удаление блоков. Выполнение программы. Сохранение и открытие программы.
	2
	
	

	31
	Счетчик касаний. Ветвление по датчикам.

Методы принятия решений роботом. Модели поведения при разнообразных ситуациях.
	2
	
	

	32
	Езда робота по черной линии.
	2
	
	

	33
	Датчик цвета режим «Яркость внешнего освещения».
	2
	
	

	34
	Программное обеспечение EV3.

Среда LABVIEW.

Основное окно

Свойства и структура проекта.

Решение задач на движение вдоль сторон квадрата. Использование циклов при решении задач на движение.
	2
	
	

	35
	Программное обеспечение EV3.

Среда LABVIEW.

Основное окно

Свойства и структура проекта.

Решение задач на движение вдоль сторон квадрата. Использование циклов при решении задач на движение.
	2
	
	

	36
	Программные блоки и палитры программирования

Страница аппаратных средств

Редактор контента

Инструменты

Устранение неполадок. Перезапуск модуля
	2
	
	

	37
	Решение задач на движение по кривой. Независимое управление моторами. Поворот на заданное число градусов. Расчет угла поворота.
	2
	
	

	38
	Использование нижнего датчика освещенности. Решение задач на движение с остановкой на черной линии.
	2
	
	

	39
	Решение задач на движение вдоль линии. Калибровка датчика освещенности.
	2
	
	

	40
	Решение задач на движение вдоль линии. Калибровка датчика освещенности.
	2
	
	

	41
	Программирование модулей. Решение задач на прохождение по полю из клеток
	2
	
	

	42
	Соревнование роботов на тестовом поле. Зачет времени и количества ошибок
	2
	
	

	43
	Измерение освещенности. Определение цветов. Распознавание цветов.

Использование конструктора в качестве

цифровой лаборатории.
	2
	
	

	44
	Измерение расстояний до объектов.

Сканирование местности.
	2
	
	

	45
	Сила. Плечо силы. Подъемный кран. Счетчик

оборотов. Скорость вращения сервомотора. Мощность.
	2
	
	

	46
	Управление роботом с помощью внешних воздействий.

Реакция робота на звук, цвет, касание.

Таймер
	2
	
	

	47
	Движение по замкнутой траектории. Решение задач на криволинейное движение.
	2
	
	

	48
	Конструирование моделей роботов для решения задач с использованием нескольких разных видов датчиков.
	2
	
	

	49
	Решение задач на выход из лабиринта. Ограниченное движение.
	2
	
	

	50
	Проверочная работа №2 по теме «Виды движений роботов»
	2
	
	

	51
	Работа над проектами «Движение по заданной траектории»,«Кегельринг».

Правила соревнований.
	2
	
	

	552
	Соревнование роботов на тестовом поле. Зачет времени и количества ошибок
	2
	
	

	53
	Конструирование собственной модели робота
	2
	
	

	54
	Программирование и испытание собственной модели робота.
	2
	
	

	55
	Программирование и испытание собственной модели робота.
	2
	
	

	56
	Анализ показаний разнородных датчиков.
	2
	
	

	57
	Управление моторами через bluetooth
	2
	
	

	59
	Презентации и защита проекта «Мой уникальный робот»
	2
	
	

	60
	Создание робота гимнаста
	2
	
	

	61
	Программирование робота гимнаста
	2
	
	

	60
	Проект Color Sorter. Конструирование робота.
	2
	
	

	61
	Программирование робота Color Sorter.
	2
	
	

	62
	Проект «Кегельринг». Конструирование робота.
	2
	
	

	63
	Программирование робота «Кегельринг»..
	2
	
	

	64
	Конструирование модели группой
	2
	
	

	65
	Конструирование модели группой
	2
	
	

	66
	Программирование моделей
	2
	
	

	67
	Презентация моделей.
	2
	
	

	68
	Презентация моделей.
	2
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