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Информационная карта образовательной программы
	1.
	Образовательная организация


	Муниципальное бюджетное учреждение дополнительного образования «Центр детского творчества» «Сэлэт» Апастовского муниципального района Республики Татарстан

	2.


	Полное название программы
	Робототехника

	3.
	Направленность программы

	техническое творчество 

	4.
	Сведения о разработчиках

	

	4.1
	Ф.И.О. должность
	Ярулллина З.Ш. педагог дополнительного образования

	5.
	Сведения о программе
	Программа ориентирована в первую очередь на ребят, желающих основательно изучить сферу применения роботизированных технологий и получить практические навыки в конструировании и программировании робототехнических устройств.



	5.1
	Срок реализации
	3 года

	5.2
	Возраст обучающихся
	учащиеся школы  11-17лет

	5.3
	Характеристика программы:

- тип программы

- вид программы

- принцип проектирования программы

- форма организации содержания и учебного процесса


	Программа базируется на основе официального курса компании 
VEX IQ
В основу программы положено моделирование роботов, как прогрессивного, наглядного и

одновременно практически полезного раздела – робототехники, вобравшего в себя ее  передовые достижения. В программе освещены темы, интересные учащимся как

теоретически, так и для самостоятельного конструирования и моделирования

разнообразных роботов.


	5.4
	Цель программы


	развитие творческих и научно-технических компетенций обучающихся в неразрывном единстве с воспитанием коммуникативных качеств и целенаправленности личности через систему практикоориентированных групповых занятий, консультаций и самостоятельной деятельности воспитанников по созданию робототехнических устройств, решающих поставленные задачи.


	5.5
	Образовательные модули (в соответствии с

уровнями сложности содержания и материала

программы)


	Базовый уровень -



	6.
	Формы и методы образовательной деятельности

	Основной формой являются групповые занятия или парами (командами), в которой роль одному отводится , как конструктору, а другому - программисту.


	7.
	Формы мониторинга результативности

	Эксперименты и задания организованы так, что в основе каждого нового задания используется часть предыдущего. Поэтому, выполняя задания, изучается что-то новое и при этом используется опыт, полученный ранее. Задания построены от простого к сложному..
· Движение от простого к сложному: много общих задач для начинающих 

· Активное вовлечение детей в состязания, конференции, выставки, поездки

· Дополнительные творческие задания 

· Поощрение, стимулирование



	8.
	Результативность реализации программы

	После практикумов по сборке и программированию базовых моделей, предусмотрена творческая проектная работа, ролевые игры,  внутренние соревнования, выставки. 

	9.
	Дата утверждения и последней корректировки программы

	

	10.
	Рецензенты
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Пояснительная записка

Учебный курс программы дополнительного образования «Робототехника VEX IQ (базовый уровень)» предназначен для начинающих и не требует специальных входных знаний. Робототехнический конструктор VEX IQ – это удачное образовательное решение, позволяющее показать все базовые принципы робототехники и воплотить в реальности самые смелые идеи.

Содержание программы направлено на формирование у детей начальных научно-технических знаний, профессионально-прикладных навыков и создание условий для социального, культурного и профессионального самоопределения, творческой самореализации личности ребенка в окружающем мире.

Актуальность программы. Робототехника является перспективной областью для применения образовательных методик в процессе обучения за счет объединения в себе различных инженерных и естественнонаучных дисциплин. Программа даёт возможность обучить детей профессиональным навыкам в области робототехники и предоставляет условия для проведения педагогом профориентационной работы. Кроме того, обучение по данной программе способствует развитию творческой деятельности, конструкторско-технологического мышления детей, приобщает их к решению конструкторских, художественно-конструкторских и технологических задач.

Новизна данной дополнительной образовательной программы заключается в том, что по форме организации образовательного процесса она является модульной.

Возраст детей, участвующих в реализации данной дополнительной образовательной программы, колеблется от 11 до 15 лет.

Сроки реализации программы: 3 года. Режим занятий ‒ 2 раза в неделю по 2 академических часа, наполняемость в группе ‒ 15  учащихся.

Цель образовательного курса: введение в начальное инженерно-техническое конструирование и основы робототехники с использованием робототехнического образовательного конструктора VEX IQ.

задачи образовательного курса:
ознакомить с конструктивным и аппаратным обеспечением платформы VEX IQ: джойстиком, контроллером робота и их функциями;

дать первоначальные знания о конструкции робототехнических устройств;

научить приемам сборки и программирования с использование робототехнического     образовательного конструктора VEX IQ;

обучить проектированию, сборке и программированию устройства;

способствовать формированию творческого отношения к выполняемой работе;

воспитывать умение работать в коллективе, эффективно распределять обязанности;

развивать творческую инициативу и самостоятельность;

развивать  психофизиологические  качества  обучающихся:  память,

внимание, способность логически мыслить, анализировать, концентрировать внимание на главном; 
− развивать умения излагать мысли в четкой логической последовательности, отстаивать свою точку зрения, анализировать ситуацию

самостоятельно находить ответы на вопросы путем логических рассуждений.

Содержание курса программы

Программа дополнительного образования ориентирована на изучение основ конструирования и программирования с использованием робототехнического образовательного конструктора VEX IQ. Объём программы составляет 144 часов.

Содержание курса представлено в составе пяти модулей: «Состав образовательного робототехнического модуля», «Работа с основными устройствами и комплектующими», «Разработка моделей робота», «Сборка робота Clawbot», «Сборка мобильного робота
Учебный план программы  «Робототехника VEX IQ»

	№
	Название модуля
	
	Количествочасов

	п/п
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	
	всего
	
	теория
	практика

	1
	Состав образовательного
	30
	
	7
	23

	
	робототехнического модуля
	
	
	
	

	2
	Работа с основными устройствами и
	25
	
	10
	15

	
	комплектующими
	
	
	
	

	3
	Разработка моделей робота
	25
	
	10
	15

	4
	Сборка робота Clawbot
	30
	
	4
	26

	5
	Сборка мобильного робота
	30
	
	9
	21

	
	Всего:
	144
	
	40
	100


                   Модуль 1 «Состав образовательного робототехнического модуля»
Реализация этого модуля направлена на ознакомление обучающихся с конструктивным и аппаратным обеспечением платформы VEX IQ: джойстиком, контроллером робота и их функциями.

Модуль разработан с учетом личностно-ориентированного подхода и составлен так, чтобы каждый обучающийся имел возможность свободно выбрать конкретный объект работы, наиболее интересный и приемлемый для него.

Цель модуля: ознакомление с составом образовательного робототехнического модуля платформы VEX IQ.

Задачи модели:

1. изучить назначение компонентов робототехнического конструктора

2. научить строить простейшие модели;

3. научить решать задачи конструктивного характера по изменению вида и способа соединения деталей: на достраивание, придание новых свойств конструкции;

4. научить правилам организации рабочего места и правилам безопасной работы.

Учебно-тематический план модуля «Состав образовательного робототехнического модуля»

	№
	Наименование
	Количество часов
	Формы

	п/п
	темы
	всего
	теория
	практика
	аттестации/контроля

	1
	Конструктивные
	3
	1
	2
	Выполнение

	
	элементы и
	
	
	
	лабораторной работы №1

	
	комплектующие
	
	
	
	

	
	конструкторов VEX
	
	
	
	

	2
	Исполнительные
	3
	1
	2
	Выполнение

	
	механизмы
	
	
	
	лабораторной работы №2

	
	конструкторов VEX
	
	
	
	

	3
	Базовые принципы
	3
	1
	2
	Выполнение

	
	проектирования
	
	
	
	лабораторной работы №3

	
	роботов
	
	
	
	

	4
	Программируемый
	3
	1
	2
	Выполнение

	
	контроллер
	
	
	
	лабораторной работы №4

	5
	Основы работы в
	3
	1
	2
	Выполнение

	
	ArduinoIDE
	
	
	
	лабораторной работы №5

	6
	Программирование
	5
	2
	3
	Выполнение

	
	контроллеров
	
	
	
	лабораторной работы №6

	
	Arduino
	
	
	
	

	
	Итого:
	20
	7
	13
	

	
	
	
	
	
	


Освоение данного модуля позволит формированию у обучающихся следующих компетенций: способность анализировать устройство изделия, выделять детали, их форму, определять взаимное расположение, виды соединения деталей и программировать контроллер Arduino.

        Модуль 2 «Работа с основными устройствами и комплектующими»

Данный модуль направлен на ознакомление обучающихся с датчиками Vex IQ, их функциями и программирование. Обучающиеся будут проводить конструирование механизмов, простейших роботов, позволяющих решать конкретные задачи с помощью стандартных простых механизмов и материального конструктора.

Цель модуля: ознакомление с основными устройствами и комплектующими робототехнического набора.

Задачи модуля:

· изучить комплектующие набора: состав, назначение, применение;

· научить различать датчики и их применение в составе комплекса;

· научить простейшим правилам организации рабочего места и безопасной работы.

Учебно-тематический план модуля «Работа с основными устройствами и комплектующими»

	№
	Наименование темы
	Количество часов
	Формы аттестации

	п/п
	
	всего
	теория
	практик
	/контроля

	
	
	
	
	а
	

	1
	Подключение и работа с
	2
	1
	1
	Выполнение

	
	тактильными датчиками,
	
	
	
	лабораторной работы

	
	концевыми выключателями
	
	
	
	№7

	
	и кнопками
	
	
	
	

	2
	Подключение и работа с
	2
	1
	1
	Выполнение

	
	датчиком освещенности
	
	
	
	лабораторной работы

	
	
	
	
	
	№8

	3
	Подключение и работа с
	2
	1
	1
	Выполнение

	
	ИК-датчиком линии
	
	
	
	лабораторной работы

	
	
	
	
	
	№9

	4
	Подключение управления
	2
	1
	1
	Выполнение

	
	моторами
	
	
	
	лабораторной работы

	
	
	
	
	
	№10

	5
	Подключение и управление
	2
	1
	1
	Выполнение

	
	сервоприводом
	
	
	
	лабораторной работы

	
	
	
	
	
	№11

	6
	Подключение и работа с УЗ-
	2
	1
	1
	Выполнение

	
	сонаром
	
	
	
	лабораторной работы

	
	
	
	
	
	№12

	7
	Подключение и работа с
	2
	1
	1
	Выполнение

	
	оптическим энкодером
	
	
	
	лабораторной работы

	
	
	
	
	
	№13

	8
	Подключение и работа с
	2
	1
	1
	Выполнение

	
	инкрементным энкодером
	
	
	
	лабораторной работы

	
	
	
	
	
	№14

	9
	Работа со встроенным
	4
	2
	2
	Выполнение

	
	Bluetooth-модулем
	
	
	
	лабораторной работы

	
	
	
	
	
	№15

	
	Итого:
	20
	10
	10
	




       Освоение данного модуля позволит формированию у обучающихся следующих компетенций: способность работать с основными устройствами и комплектующими робототехнического набора, различать типы соединения, читать простые схемы.

           Модуль 3 «Разработка моделей робота»

Реализация данного модуля направлена на ознакомление обучающихся со сборкой базовой модели робота в соответствии с пошаговыми инструкциями, в результате чего она научатся понимать общие правила создания роботов и робототехнических систем: соответствие изделия обстановке, удобство (функциональность), прочность, эстетическая выразительность, подключение и работа датчиков, и руководствоваться ими в практической деятельности.

Готовый робот послужит основой для изучения пространственных отношений, расположения объектов друг к другу. Обучающиеся познакомятся с простыми механизмами, маятниками, цепными реакциями, со всеми видами датчиков и соответствующей терминологией.

Цель модуля: ознакомление с порядком и принципом работы датчиков робототехнического набора.

Задачи модуля:

· изучить особенности работы датчиков;

· научить программированию датчиков;

· разобрать варианты использования датчиков.

Учебно-тематический план модуля «Разработка моделей робота»

	№
	Наименование темы
	Количество часов
	Формы

	п/п
	
	всего
	теория
	практика
	аттестации/контроля

	1
	Движение робота
	4
	2
	2
	Выполнение

	
	вперед-назад и
	
	
	
	лабораторной работы

	
	осуществление
	
	
	
	№16

	
	поворотов
	
	
	
	

	2
	Управление
	4
	2
	2
	Выполнение

	
	манипулятором робота
	
	
	
	лабораторной работы

	
	
	
	
	
	№17

	3
	Подключение
	4
	2
	2
	Выполнение



	
	ультразвукового
	
	
	
	лабораторной работы

	
	дальномера
	
	
	
	№18

	4
	Работа с ИК-
	4
	2
	2
	Выполнение

	
	датчиками для
	
	
	
	лабораторной работы

	
	обнаружения линии
	
	
	
	№19

	5
	Разработка
	4
	2
	2
	Выполнение

	
	комплексной системы
	
	
	
	лабораторной работы

	
	управления робота
	
	
	
	№20

	
	Итого:
	20
	10
	10
	


Освоение данного модуля позволит формированию у обучающихся следующую компетенцию: способность собирать базовую модель робота в соответствии с пошаговыми инструкциями.

Модуль 4 «Сборка робота Clawbot»

Данный модуль посвящен ознакомлению с процессами проектирования

· сборки робота Clawbot на основе изучения сборки: базы, захвата, башни и/или держателя мячей. Проектирование и сборка автономного робота для участия в испытании/соревновании BankShot (или аналогичного испытания для автономных роботов).

Цель модуля: проектирование и сборка робота для участия в соревнованиях BankShot.

Задачи модуля:

· изучить конструкцию робота Clawbot;

· произвести сборку робота Clawbot готового к участию в соревнованиях BankShot;

· принять участие в соревнованиях BankShot.

Учебно-тематический план модуля «Сборка робота Clawbot»

	№
	Наименование
	Количество часов
	Формы

	п/п
	темы
	всего
	теория
	практика
	аттестации/контроля

	1
	Сборка робота
	10
	2
	8
	Выполнение лабораторной

	
	Clawbot
	
	
	
	работы №21

	2
	Подготовка к
	10
	2
	8
	Испытание своего робота

	
	соревнованиям
	
	
	
	

	
	BankShot
	
	
	
	

	3
	Проведение
	4
	-
	4
	Участие в соревнованиях

	
	школьных
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	



соревнований

BankShot

	Итого:
	24
	4
	20


Освоение данного модуля позволит формированию у обучающихся следующую компетенцию: способность проектировать и собирать роботов Clawbot для участия в соревнованиях BankShot.

Модуль 5 «Сборка мобильного робота»

Данный модуль направлен на ознакомление с процессом усовершенствования обучающимися своих навыков работы с датчиками Vex IQ и с расширением возможностей для программирования робота.

Цель модуля: разработка собственного усовершенствованного робота.

Задачи модуля:

· разработать конструкцию мобильного робота;

· произвести сборку мобильного робота с датчиками Vex IQ;

· произвести усовершенствование конструкции робота с учетом определенных задач.

Учебно-тематический план модуля «Сборка мобильного робота»

	№
	Наименование темы
	Количество часов
	Формы

	п/п
	
	всего
	теория
	практика
	аттестации/контроля

	1
	Сборка мобильного
	8
	3
	5
	Представление и

	
	робота с
	
	
	
	техническое описание

	
	манипулятором
	
	
	
	робота

	2
	Сборка мобильного
	8
	3
	5
	Представление и

	
	робота повышенной
	
	
	
	техническое описание

	
	проходимости
	
	
	
	робота

	3
	Сборка мобильного
	8
	3
	5
	Представление и

	
	робота на базе гусениц
	
	
	
	техническое описание

	
	
	
	
	
	робота

	
	Итого:
	24
	9
	15
	



Освоение данного модуля позволит формированию у обучающихся следующую компетенцию: способность производить разработку и сборку мобильных роботов на основе датчиков Vex IQ для выполнения конкретных практических задач.

Учебно-тематический план

1 год обучения

Курс основан на использовании простых комплектов, идентичных  Vex IQ  и визуальной среды программирования для обучения робототехнике  Vex IQ. Если используется комплект другого производителя, Lego-компоненты программно-аппаратного конструктора заменяются в соответствии с их функциональной идентичностью, но общая структура плана не изменяется. Таким образом допускается использование программы на любой доступной функционально-полной платформе. Это особенно важно для планирования, поскольку даже среди Lego-комплектов наблюдается значительная разница как в исполнении, так и в комплектации. 

Основная ориентация программы 1 года обучения на усвоение центральных понятий робототехники с их непосредственной реализацией и проверкой. Акцент на робототехнические соревнования самых разных уровней, анализ моделей-лидеров, спецификации соревновательных полей и преамбул. Наряду с этим самостоятельную роль играет профориентационное собеседование в группах и персонально.

Изменение регламента и спецификаций робототехнических соревнований городского (и выше) уровня может привести к изменению порядка следования тем в целях обеспечения адекватной подготовки учащихся к заданным срокам

	№п/п
	Наименование темы
	Количество часов

	
	
	Всего
	Теория
	Практика

	1
	Вводное занятие
	2
	2
	

	2
	Первичные знания о роботах из конструктора
	16
	4
	12

	3
	Использование датчиков при управлении роботом
	22
	2
	20

	4
	Автономные роботы, выполняющие определенную функцию
	54
	14
	40

	5
	Часы, выделенные на самостоятельную и соревновательную деятельность воспитанников
	50
	1
	49

	ИТОГО
	144
	23
	121


Содержание программы 1-го года обучения:

	Тема занятия
	Теоретическая часть
	Практическая часть

	Введение в специальность. Робоспорт. Техника безопасности
	Понятие «робот», «робототехника», «робоспорт». Применение роботов в различных сферах жизни человека, значение робототехники. Просмотр видеофильма о роботизированных системах.

 Показ действующей модели робота и его программ: на основе датчика освещения, ультразвукового датчика, датчика касания

	Ознакомление с комплектом деталей для изучения робототехники: контроллер, сервоприводы, соединительные кабели, датчики-касания, ультразвуковой, освещения. Порты подключения. Создание колесной базы на гусеницах




	Первая программа
	Понятие «программа», «алгоритм». Алгоритм движения робота по кругу, вперед-назад, «восьмеркой» и пр.



	Написание программы для движения по кругу через меню контроллера. Запуск и отладка программы. Написание других простых программ на выбор учащихся и их самостоятельная отладка

	Ознакомление с визуальной средой программирования
	Понятие «среда программирования», «логические блоки». Показ написания простейшей программы для робота

	Интерфейс программы  Vex IQ и работа с ним. Написание программы для воспроизведения звуков и изображения  по образцу

	Робот в движении
	Написание линейной программы. 

 Понятие «мощность мотора», «калибровка». Зубчатая передача. Применение блока «движение» в программе.
	Создание и отладка программы для движения с ускорением, вперед-назад.  «Робот-волчок». Плавный поворот, движение по кривой

	 Понятие «цикл»
	Первая программа с циклом


 Написание программ с циклом
	Использование блока «цикл» в программе.

 Создание и отладка программы для движения робота по «восьмерке»


	Робот-танцор
	Понятие «генератор случайных чисел». Использование блока «случайное число» для управления движением робота
	Создание программы для движения робота по случайной траектории. Робот без NXT-блока управления

	Робот рисует
	Теория движения робота по сложной траектории
	 Написание программы для движения по контуру

	Робот, повторяющий воспроизведенные действия

	Промышленные манипуляторы и их отладка. Блок «записи/воспроизведения»
	 Робот, записывающий траекторию движения и потом точно её воспроизводящий


	Робот, определяющий расстояние до препятствия


Ультразвуковой датчик
	Робот, останавливающийся на определенном расстоянии до препятствия. Робот-охранник
	Робот, выдерживающий расстояние отпрепятствия

	Ультразвуковой датчик управляет роботом

	 Роботы – пылесосы, роботы-уборщики. Цикл и прерывания

	 Создание и отладка программы для движения робота внутри помещения и самостоятельно огибающего препятствия. 

	 Робот-прилипала

	Программа с вложенным циклом. Подпрограмма
	Робот, следящий за протянутой рукой и выдерживающий требуемое расстояние в динамике. Настройка иных действий в зависимости от показаний ультразвукового датчика

	Использование нижнего датчика освещенности

	 Яркость объекта, отраженный свет, освещенность, распознавание цветов роботом

	 Робот, останавливающийся на черной линии. Робот, начинающий двигаться по комнате, когда включается свет.

	Движение вдоль линии

	 Калибровка датчика освещенности
	Робот, движущийся вдоль черной линии


	 Робот с несколькими датчиками

	Датчик касания, типы касания
	Создание робота и его программы  с задним датчиком касания и передним ультразвуковым


	Ускоренное движение по криволинейной траектории
	Принципы дифференциального управления
	Робот, движущийся вдоль черной линии


	Движение по прерывистой линии
	Принципы интегрального управления
	Робот, движущийся вдоль черной линии


	Манипулятор робота
	Определение касания – рычаг, определение цвета предмета
	Робот для квадро-кегельринга

	Определение наклонной поверхности
	Датчик наклона на сонаре, на датчике освещенности, на контактных датчиках
	Робот, выбирающий дорогу по пандусам

	Конструкции роботов для поворота в ограниченном пространстве
	Циркуляция гусеничной и колесной платформ. Платформа на шаре
	Эксперименты с платформами


Учебно-тематический план программы 

2-го года обучения

Курс основан на использовании функциональных робототехнических платформ (возможно продолжать использовать комплект Vex IQ , но стандартного комплекта уже может не хватать для полноценного эксперимента) и визуальных сред программирования для обучения робототехнике (LabView, RobotC и аналогичных). Глобальная подзадача второго года – формирование у обучаемых компетенций технологического программирования, включающих в себя компетенции общего программирования и программирования микроконтроллеров.

Обучаемые, проявившие склонность и необходимые способности уже в рамках второго года обучения могут перейти к построению роботов на основе открытой платформы Arduino (аналогичных) и программирования на С в невизуальной среде. Такой переход дает воспитаннику новые технологические возможности, но не меняет теоретическую канву курса.

	№п/п
	Наименование темы
	Количество часов

	
	
	Всего
	Теория
	Практика

	1
	Техника безопасности
	1
	1
	

	2
	Введение в практическую робототехнику
	3
	2
	1

	3
	Конструктивное программирование
	16
	4
	12

	4
	Классическое программирование
	16
	4
	12

	5
	Технологическое программирование
	16
	4
	12

	6
	Управление различными платформами
	16
	4
	12

	7
	Основы профессионального робототехнического программирования
	40
	4
	36

	8
	Часы, выделенные на самостоятельную и соревновательную деятельность воспитанников
	36
	4
	44

	ИТОГО
	144
	27
	117


Содержание программы 2-го года обучения:

	Тема занятия
	Теоретическая часть
	Практическая часть

	Обзор современных робототехнических устройств
	Презентация и видеофильмы о современных роботизированных системах
	

	Сборка робота для экспериментов
	
	Знакомство и сборка новой базовой платформы

	Понятие о программировании робота: среды MindStorm, LabView, RobotC и другие
	Лекция и демонстрация сред программирования
	

	С как основной язык программирования роботов, история языка, введение
	Лекция и презентация по истории и современному значению языка С
	

	Тренировочная среда Scratch: программирование без написания кода
	Возможности среды. Методы и приемы работы со средой
	Программирование идеального робота-исполнителя и коротких роликов

	Язык С. Линейные алгоритмы, переменные
	Демонстрация и разбор соответствующих программных конструктов
	Практическое программирование

	Язык С. Программы с ветвлением
	
	

	Язык С. Циклические программы
	
	

	Язык С. Проверка значений датчиков
	
	

	Язык С. Установка внешних управляющих сигналов
	
	

	Программирование движения
	Библиотечные функции управления устройствами
	Практическое программирование движения и отработка на базовой модели

	Движение по кругу
	
	

	Разворот и движение назад
	
	

	Контактный датчик: робот, разворачивающийся у стены, робот на пандусе
	Библиотечные функции получения информации с датчиков
	Дополнение базовой модели датчиками и программирование автономного модуля для заданной функции

	Цветной датчик: движение по черной полосе. Датчик расстояния: робот для «Кегельринга», «Тенниса»


	
	

	Мостовые и полноприводные схемы
	Физическое поведение изучаемой схемы, ее плюсы и минусы, приемы оптимального управления
	Сборка и программирование изучаемой схемы. Исследование ее поведения в различных ситуациях

	Колесные и гусеничные механизмы
	
	

	Специальные (шаровые, шнековые, вибро, пневматические) механизмы
	
	

	Шагающие механизмы
	
	

	Летающие роботы
	
	

	Технологическая карта: калибровка датчиков
	Методика программно-аппаратного проектирования при помощи технологических карт
	Практическое составление карт для различных наборов датчиков и механики. Определение оптимальных режимов

	Технологическая карта: распределение мощности и скорости
	
	

	Математические основы робототехнического программирования
	Математические основы алгоритмов: нечеткая логика, размытые множества, нейронные сети
	Оптимизация освоенных алгоритмов управления. Усложненное использование датчиков


                   Содержание программы третьего года обучения:
Освоение текстового программирования в среде RobotC. Исследовательский подход к решению задач. Использование памяти робота для повторения комплексов действий. Элементы технического зрения. Расширения контроллера для получения дополнительных возможностей робота. Работа над творческими проектами. Выступления на детских научных конференциях. Участие в учебных состязаниях. Решение задач на сетевое взаимодействие роботов.
                              Учебный план на 3-й год обучения:
	№
	Тема
	Количество часов

	
	
	Теория
	Практика
	Всего

	1
	Инструктаж по ТБ
	1
	0
	1

	2
	Повторение. Основные понятия
	1
	1
	2

	3
	Знакомство с языком RobotC
	4
	10
	14

	4
	Применение регуляторов
	2
	6
	8

	5
	Элементы теории автоматического управления
	4
	10
	14

	6
	Роботы-андроиды
	2
	10
	12

	7
	Трехмерное моделирование
	1
	3
	4

	8
	Решение инженерных задач
	2
	10
	12

	9
	Знакомство с языком Си для роботов
	5
	10
	15

	10
	Сетевое взаимодействие роботов
	2
	10
	12

	11
	Основы технического зрения
	4
	8
	12

	12
	Игры роботов
	4
	8
	12

	13
	Состязания роботов
	2
	8
	10

	14
	Творческие проекты
	2
	12
	14

	15
	Зачеты
	2
	2
	4

	
	
	38
	106
	144


Ресурсное обеспечение программы

1. Материально-техническое обеспечение:

− компьютеры с установленным необходимым программным обеспечением (RobotC, обновление встроенного программного обеспечения);

· проектор;

· интерактивная доска;

· робототехнические конструкторы VEX IQ;

· источники питания.

2. Учебно-методическое обеспечение:

1. Ермишин  К.В.,  Кольин  М.А.,  Каргин  Д.Н.,  Панфилов  А.О.  –

Методические рекомендации для преподавателя: Учебно-методическое пособие. – М., 2015.

2. Занимательная робототехника. Научно-популярный портал [Электронный ресурс]. – Режим доступа: http://edurobots.ru/2017/06/vex-iq-1/
3. Каширин   Д.А.   Основы   робототехники   VEX   IQ.   Учебно-

методическое пособие для учителя. ФГОС/ Д.А. Каширин, Н.Д. Федорова. − М.: Издательство «Экзамен», 2016. − 136 с. ISBN 978-5-377-10806-1

4. Каширин Д.А. Основы робототехники VEX IQ. Рабочая тетрадь для ученика. ФГОС/ Д.А. Каширин, Н.Д. Федорова. − М.: Издательство

«Экзамен», 2016. − 184 с. ISBN 978-5-377-10805-4

5. Мацаль И.И. Основы робототехники VEX IQ. Учебно-наглядное пособие для ученика. ФГОС/ И.И. Мацаль, А.А. Нагорный. − М.:

Издательство «Экзамен», 2016. − 144 с. ISBN 978-5-377-10913-6

6. VEX академия. Образовательный робототехнический проект по изучению основ робототехники на базе робототехнической платформы VEX

Robotics
[Сайт]
[Электронный
ресурс].
–
Режим
доступа:

http://vexacademy.ru/index.html
