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1.1 Пояснительная записка 

Программа разработана с учётом требований следующих нормативных документов:

       - Федеральный закон от 29 декабря 2012 года № 273-ФЗ «Об образовании в Российской Федерации»;

- Приказ Министерства просвещения Российской Федерации от 9 ноября 2018 года № 196 «Об утверждении Порядка организации и осуществления образовательной деятельности по дополнительным общеобразовательным программам;

- Приказ Министерства просвещения Российской Федерации от 30 сентября 2020 года № 533 «О внесении изменений в Порядок организации и осуществления образовательной деятельности по дополнительным общеобразовательным программам»;

- Паспорт федерального проекта «Успех каждого ребенка» от 07 декабря 2018 года № 3 (с изменениями);

- Постановление Главного государственного санитарного врача Российской Федерации от 28.09.2020 г. № 28 Санитарные правила СП 2.4. 3648-20 «Санитарно-эпидемиологические требования к организациям воспитания и обучения, отдыха и оздоровления детей и молодёжи;

  - Приказ Департамента образования области от 22.09.2021 № 20-0009/21

- Методических рекомендаций по реализации рабочих  программ  по учебному предмету «Физика»   на уровне основного общего  образования  для  агроклассов и  лесных классов,  одобренных на заседании экспертной рабочей группы  по учебному предмету «Физика»  при РУМО по общему образованию 
 (Протокол № 4 от 11.06.2024 г.) ;

 - Письма Департамента образования Вологодской области от 31.05. 2024 г. № 20-4838/24 «О направлении  методических рекомендаций по организации образовательной деятельности в агроклассах и лесных классах при реализации основных образовательных программ основного общего и среднего общего образования». 

  -Положения о дополнительном образовании МБОУ «Верховажская средняя школа имени Я. Я. Кремлева» 
Направленность программы: техническая
                           Отличительные особенности программы.
Программа разработана на основе авторской программы  «LEGO робототехника» Дополнительное образование»  В. А. Лукьяница.

Данная программа разработана на основе имеющегося опыта по обучению учащихся 11-15 лет основам LEGO-конструирования и робототехники. Курс рассчитан на работу со школьниками в течение одного года. 

Отличительной особенностью данной программы от существующих программ является ее направленность не только на конструирование и программирование LEGO-роботов,  сколько на умение анализировать и сравнивать различные модели, искать методы исправления недостатков и использования преимуществ, приводящее в итоге к созданию конкурентоспособных роботов, готовых побеждать в различных соревнованиях, а не просто участвовать в них. Большой упор делается на изучение принципов программирования – полезных не только для создания  LEGO-роботов, но и для развития логического и алгоритмического мышления подростков.

Конструктор класса «Перворобот» предоставляет ученикам возможность приобретать важные знания, умения и навыки в процессе создания, программирования и тестирования роботов. Сердцем системы является изобретение компании LEGO — автономный микрокомпьютер NXT, который можно программировать с помощью компьютера под управлением операционной системы Windows или Mac OS. Микрокомпьютер получает информацию от датчиков, обрабатывает ее, управляет моторами, лампочками и звуком.

Программное обеспечение для конструктора NXT основано на весьма эффективном языке программирования LabVIEW, разработанном National Instruments, Техас, США для обработки и анализа данных в промышленности. Используемая среда программирования отличается дружественным наглядным интерфейсом, позволяющим школьнику постепенно превращаться из новичка в опытного пользователя, готового к освоению номатического распределения часовых языков программирования.

 Программа рассчитана на определенное число часов теории и практики, в связи с требованиями, но реально эти часы не разделяются, поскольку усвоение отдельно теоретического и практического материала не дает нужных результатов, более того, некоторые темы трудно объяснимы теоретически и усваиваются  только совместно  с практическими примерами.

Цель программы «Робототехника»

Обучение учащихся законам конструирования и моделирования, программирования и тестирования LEGO-роботов, индивидуально и в командной работе. Создание условий для мотивации, подготовки и профессиональной ориентации школьников для возможного продолжения учебы в ВУЗах и последующей работы на предприятиях по специальностям, связанным с робототехникой. Задачи образовательной программы

Основные задачи программы «Робототехника»

Образовательные

· Научить учащихся работать с LEGO-оборудованием и программным обеспечением, самостоятельно (в группе) планировать процесс работы с проектом с момента появления идеи или задания и до создания готового продукта;

· Научить применять знания, умения и навыки, полученные при изучении других предметов: математики, физики, информатики, технологии; развить умение собирать, анализировать и систематизировать  информацию; 
· Развить конструкторские, инженерные и вычислительные навыки

· Развить у детей творческое мышление

· Дать детям навыки оценки проекта и поиска пути его усовершенствования

     Развивающие

· Развить умение самостоятельно определять цель, для которой должна быть обработана и передана информация; 
· исследовать проблемы путем моделирования, измерения, регулирования и создания программ

· Развивать у школьников инженерное мышление, навыки конструирования, программирования и эффективного использования кибернетических систем

· Развивать мелкую моторику, внимательность, аккуратность и изобретательность
· Развивать креативное мышление и пространственное воображение учащихся

Воспитательная

· Сформировать личность или команду, в которой каждый ученик умеет сотрудничать со сверстниками и взрослыми

· Сформировать у учащихся адекватное отношение к индивидуальной и командной работе, без стремления к соперничеству

· Развить у школьников чувство взаимопомощи 

· Повышение мотивации учащихся к изобретательству и созданию собственных роботизированных систем

· Формировать у учащихся стремления к получению качественного законченного результата

· Формировать навыки проектного мышления
Основным содержанием данного курса являются постепенное усложнение занятий от технического моделирования до сборки и программирования роботов с использованием материалов книги С.А. Филиппова «Робототехника для детей и родителей» и компьютеров.

        Актуальность курса заключается в том, что он направлен на формирование творческой личности живущей в современном мире. Технологические наборы LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 ориентированы на изучение основных физических принципов и базовых технических решений, лежащих в основе всех современных конструкций и устройств.

        На уроках используются конструктор LEGO MINDSTORMS 9797 NXT 2.0 с программным обеспечением для конструктора NXT (CD-R диск с визуальной средой программирования NXT-G).
        Используя персональный компьютер, либо нетбук или ноутбук с ПО NXT-G, LEGO-элементы из конструктора ученики могут конструировать управляемые модели роботов.  Загружая управляющую программу в специальный LEGO-компьютер NXT и присоединяя его к модели робота, робот функционирует автономно. NXT работает независимо от настольного компьютера, на котором была написана управляющая программа; получая информацию от различных датчиков и обрабатывая ее, он управляет работой моторов.
         Итоги изученных тем подводятся созданием учениками собственных автоматизированных моделей, с написанием программ, используемых в своих проектах, и защитой этих проектов.

Направленность образовательной программы

Направленность программы - научно-техническая. Программа направлена на привлечение учащихся к современным технологиям конструирования, программирования и использования роботизированных устройств.

Новизна, актуальность и педагогическая целесообразность.
Последние годы одновременно с информатизацией общества лавинообразно расширяется применение микропроцессоров в качестве ключевых компонентов автономных устройств, взаимодействующих с окружающим миром без участия человека. Стремительно растущие коммуникационные возможности таких устройств, равно как и расширение информационных систем, позволяют говорить об изменении среды обитания человека. Авторитетными группами международных экспертов область взаимосвязанных роботизированных систем признана приоритетной, несущей потенциал революционного технологического прорыва
 и требующей адекватной реакции как в сфере науки, так и в сфере образования. 

В связи с активным внедрением новых технологий в жизнь общества постоянно увеличивается потребность в высококвалифицированных специалистах. В ряде ВУЗов присутствуют специальности, связанные с робототехникой, но в большинстве случаев не происходит предварительной ориентации школьников на возможность продолжения учебы в данном направлении. Многие абитуриенты стремятся попасть на специальности, связанные с информационными технологиями, не предполагая о всех возможностях этой области. Между тем, игры в роботы, конструирование и изобретательство присущи подавляющему большинству современных детей. Таким образом, появилась возможность и назрела необходимость в непрерывном образовании в сфере робототехники. Заполнить пробел между детскими увлечениями и серьезной ВУЗовской подготовкой позволяет изучение робототехники в школе на основе специальных образовательных конструкторов.

Введение дополнительной образовательной программы «Робототехника» в школе неизбежно изменит картину восприятия учащимися технических дисциплин, переводя их из разряда умозрительных в разряд прикладных. Применение детьми на практике теоретических знаний, полученных на математике или физике, ведет к более глубокому пониманию основ, закрепляет полученные навыки, формируя образование в его наилучшем смысле. И с другой стороны, игры в роботы, в которых заблаговременно узнаются основные принципы расчетов простейших механических систем и алгоритмы их автоматического функционирования под управлением программируемых контроллеров, послужат хорошей почвой для последующего освоения сложного теоретического материала на уроках. Программирование на компьютере (например, виртуальных исполнителей) при всей его полезности для развития умственных способностей во многом уступает программированию автономного устройства, действующего в реальной окружающей среде. Подобно тому, как компьютерные игры уступают в полезности играм настоящим.

Возможность прикоснуться к неизведанному миру роботов для современного ребенка является очень мощным стимулом к познанию нового, преодолению инстинкта потребителя и формированию стремления к самостоятельному созиданию. При внешней привлекательности поведения, роботы могут быть содержательно наполнены интересными и непростыми задачами, которые неизбежно встанут перед юными инженерами. Их решение сможет привести к развитию уверенности в своих силах и к расширению горизонтов познания.

Новые принципы решения актуальных задач человечества с помощью роботов, усвоенные в школьном возрасте (пусть и в игровой форме), ко времени окончания вуза и начала работы по специальности отзовутся в принципиально новом подходе к реальным задачам. Занимаясь с детьми на кружках робототехники, мы подготовим специалистов нового склада, способных к совершению инновационного прорыва в современной науке и технике.

 Возраст детей, участвующих в реализации данной программы

· 14-17 лет – старшая группа

Программа может быть скорректирована в зависимости от возраста учащихся. Некоторые темы взаимосвязаны со школьным курсом и могут с одной стороны служить пропедевтикой, с другой стороны опираться на него. Если кружок начинает функционирование в старшей группе, на многие темы потребуется гораздо меньше времени, но коснуться, так или иначе, нужно всего. Работая со старшеклассниками, проявившими интерес к робототехнике незадолго до окончания школы, приходится особенно бережно и тщательно относится к их времени: создавать индивидуальные планы и при необходимости сокращать трехгодичный курс до одного года.

Сроки реализации программы

Программа рассчитана на два года обучения.
Режим занятий

Занятия проводятся 1 раз в неделю по 1 часу  в первый и второй год обучения (68 часов).

Требования к подготовке учащихся по предмету.

Изучить «Lego» конструктор, научиться читать и понимать схемы и чертежи. Собирать по описанию и схемам уже созданные конструкции. Конструировать новые модели. Ознакомиться с назначением и принципом работы различных датчиков. Изучать регламенты и правила соревнований роботов. Программировать модели роботов в NXT и Robolab.

Содержание курса 1 года обучения.
	№
	Тема
	Содержание
	Часы

	1
	Введение в робототехнику Конструкторы компании ЛЕГО
	Лекция. Цели и задачи курса. Что такое роботы. Ролики, фотографии и мультимедиа. Рассказ о соревнованиях роботов: Евробот, фестиваль мобильных роботов, олимпиады роботов. Спортивная робототехника. В т.ч. - бои роботов (неразрушающие). Конструкторы и «самодельные» роботы. 
Лекция. Информация о имеющихся конструкторах компании ЛЕГО, их функциональном назначении и отличии, демонстрация имеющихся у нас наборов
	1

	2
	Знакомимся с набором Lego Mindstorms NXT 2.0 сборки 9797
	Лекция. Знакомимся с набором Lego Mindstorms NXT 2.0 сборки 9797. Что необходимо знать перед началом работы с NXT. Датчики конструкторов LEGO на базе компьютера NXT (Презентация), аппаратный и программный состав конструкторов LEGO на базе компьютера NXT (Презентация), сервомотор NXT.

	1

	3
	Конструирование первого робота
	Практика. Собираем первую модель робота «Пятиминитука» по инструкции.


	1

	4
	Возможности датчиков, как программируемых объектов
	Датчик касания. Назначение и возможности.

Датчик освещенности. Назначение и возможности.

Датчик расстояния. Назначение и возможности.

Датчики звука и ультразвука. Назначение и возможности.
	1

	5-6
	Изучение среды управления и программирования на основе приложения LabVIEW.
	Алгоритмические структуры языка программирования. Лекция. Изучение программного обеспечения, изучение среды программирования, управления. Краткое изучение программного обеспечения, изучение среды программирования и управления.
Команды визуального языка программирования Lab View

Линейные программы

Алгоритмическая структура ветвление

Алгоритмическая структура цикл

Многозадачность
 Собираем робота "Линейный ползун": модернизируем собранного на предыдущем уроке робота "Пятиминутку" и получаем "Линейного ползуна".
Загружаем готовые программы управления роботом, тестируем их, выявляем сильные и слабые стороны программ, а также регулируем параметры, при которых программы работают без ошибок.
	2

	7-8
	Программирование робота
	Алгоритмические структуры языка программирования. 
Алгоритмическая структура ветвление

Алгоритмическая структура цикл

Практика. Разработка программ для выполнения поставленных задачи: несколько коротких заданий из 4-5 блоков
	2

	9
	Конструируем более сложного робота
	Создаём и тестируем "Трёхколёсного робота".
У этого робота ещё нет датчиков, но уже можно писать средние по сложности программы для управления двумя серводвигателями.
	1

	10-11
	Программирование более сложного робота
	Практика. Разработка программ для выполнения поставленных задачи: несколько коротких заданий. Количество блоков в программах более 5 штук. (более сложная программа).

Собираем и программируем "Бот-внедорожник"
На предыдущем уроке мы собрали "Трёхколёсного" робота. Мы его оставили в ящике, на этом уроке достаём и вносим небольшие изменения в конструкцию. Получаем уже более серьёзная модель, использующую датчик касания. Соответственно, мы продолжаем эксперименты по программированию робота. Пишем программу средней сложности, которая должна позволить роботу реагировать на событие нажатия датчика.

Задача примерно такая: допустим, робот ехал и упёрся в стену. Ему необходимо отъехать немножко назад, повернуть налево и затем продолжить движение прямо. Необходимо зациклить эту программу. Провести испытание поведения робота, подумать в каких случаях может пригодиться полученный результат.
	2

	12
	Собираем гусеничного робота по инструкции
	Создаём и тестируем "Гусеничного робота".
Задача: необходимо научиться собирать робота на гусеницах. Поэтому тренируемся, пробуем собрать по инструкции. Если всё получилось, то управляем роботом с сотового телефона или с компьютера. Запоминаем конструкцию. Анализируем плюсы и минусы конструкции. На следующем уроке попробуем разобрать и заново собрать робота.
	1

	13-14
	Конструируем гусеничного бота
	На предыдущем уроке мы собирали гусеничного бота. Нужно ещё раз посмотреть на свои модели, запомнить конструкцию. Далее разобрать и попытаться собрать свою собственную модель. Она должна быть устойчива, не должно быть выступающих частей. Гусеницы должны быть оптимально натянуты. Далее тестируем своё гусеничное транспортное средство на поле, управляем им с мобильного телефона или с ноутбука.
	2

	15-16
	Собираем по инструкции робота-сумоиста
	Нам необходимо ознакомиться с конструкцией самого простого робота сумоиста. Для этого читаем и собираем робота по инструкции: бот - сумоист. Собираем, запоминаем конструкцию. Тестируем собранного робота. Управляем им с ноутбука/нетбука.
	2

	17
	Соревнование "роботов сумоистов"
	Собираем по памяти на время робота-сумоиста. Продолжительность сборки: 30-60 минут. Устраиваем соревнования. Не разбираем конструкцию робота победителя. Необходимо изучить конструкции, выявить плюсы и минусы бота.
	1

	18
	Анализ конструкции победителей
	Необходимо изучить конструкции, выявить плюсы и минусы бота. Проговариваем вслух все плюсы и минусы. Свободное время. Собираем любую со сложностью не выше 3 единиц из имеющихся инструкций роботов.
	1

	19
	Конструируем робота к соревнованиям 
	Задача учеников самостоятельно найти и смастерить конструкцию робота, которая сможет выполнять задания олимпиады. Все задания расклываем по частям, например, нужно передвигаться из точки А в точку Б - это будет первая задача, нужно определять цвет каждой ячейки - это вторая задача, в зависимости от цвета ячейки нужно выкладвать определённое количество шариков в ячейку - это третья задача.
	3

	20
	
	
	

	21
	
	
	

	22
	Разработка проектов по группам.
	Цель: Сформировать задачу на разработку проекта группе учеников.
На уроке мы делим всех учеников на группы по 2-3 человека. 

Шаг 1. Каждая группа сама придумывает себе проект автоматизированного устройства/установки или робота. Задача учителя направить учеников на максимально подробное описание будущих моделей, распределить обязанности по сборке, отладке, программированию будущей модели. Ученики обязаны описать данные решения в виде блок-схем, либо текстом в тетрадях.

Шаг 2. При готовности описательной части проекта приступить к созданию действующей модели.

Шаг 2. При готовности описательной части проекта создам действующую модели. Если есть вопросы и проблемы - направляем учеников на поиск самостоятельного решения проблем, выработку коллективных и индивидуальных решений.

Шаг 3. Уточняем параметры проекта. Дополняем его схемами, условными чертежами, добавляем описательную часть. Обновляем параметры объектов.

Шаг 4. При готовности модели начинаем программирование запланированных ранее функций.

Цель: Научиться презентавать (представлять) свою деятельность.

Продолжаем сборку и программиирование моделей.
Шаг 5. Оформляем проект: Окончательно определяемся с названием проекта, разрабатываем презентацию для защиты проекта. Печатаем необходимое название, ФИО авторов, дополнительный материал.

Шаг 6. Определяемся с речью для защиты проекта. Записываем, сохраняем, репитируем.

Цель: Научиться публично представлять свои изобретения.

Место: Актовый зал Лицея, либо лаборатория робототехники.

Публичная ЗАЩИТА проектов с приглашением представителей администрации Лицея, представителей градообразующего предприятия, педагогов дополнительного образования технической направленности организаций дополнительного оборазования города, учеников Лицея и других школ города.
	3

	23
	
	
	

	24
	
	
	

	25
	Свободный урок. Сбор готовой модели на выбор.
	Сбор и исследование одной из моделей роботов на выбор:

  Гоночная машина - автобот - автомобиль с возможностью удалённого управления и запрограммирования его для движения по цветным линиям на полу! 

  Бот с ультразвуковым датчиком - 4-х колёсный робот с интеллектуальной программой, принимающей решение куда ехать при наличии препятствия. 

  Бот с датчиком касания - 4-х колёсный робот с программой, использующей датчик касания в качестве инструмента для определения препятствий. 

  Бот с датчиком для следования по линии - робот, программа которого настроена на его движение по чёрной линии. 

  Бот стрелок - простейший робот, стреляющий в разные стороны шариками.

Цель: Закрепить навыки конструирования по готовым инструкциям. Изучить программы.

Ученикам необходимо собрать модели по инструкции. Загрузить имеющуюся программу. Изучить работу программы, особенности движения, работы с датчиком и т.д. модели робота. Сделать соответствующие выводы.
	1

	26
	Конструируем 4-х колёсного или гусеничного робота
	Цель: собрать по инструкции робота, изучить его возможности и программу.

Необходимо выбрать одного из 9 имеющиеся конструкции МУЛЬТИБОТА по этой ссылке.

Собираем робота по инструкции, загружаем программу, изучаем его поведение: запкскаем, наблюдаем, тестируем. Меняем программу, добиваемся изменения принципа работы робота. Меняем его конструкцию. 


	1

	27
	Конструируем колёсного или гусеничного робота.
	Цель: придумать и собрать робота. Самостоятельно запрограмиировать робота.

Придумываем конструкцию, которую мы бы хотели собрать. Назовём конструкци роботом. Пусть робот перемещается на 4-х колёсах или гусеницах. Пусть он может короткое время (минимум 1 минуту) передвигаться самостоятельно.

Начинаем сборку модели. Обсуждаем подробности конструкции и параметры программы.
	2

	28
	
	
	

	29
	Собираем робота-богомола
	Собираем и программируем робота-богомола МАНТИ. Урок 1.
Инструкция Инструкция по сборке робота 'МАНТИ: безобидный богомол'
	2

	30
	
	
	

	31
	Собираем робота высокой сложности
	Собираем робота АЛЬФАРЕКСА (ALFAREX) урок 1.
Инструкция Инструкция по сборке робота 'АЛЬФАРЕКС' для конструктора 9797.
	2

	32
	
	
	

	33
	Программирование робота высокой сложности
	Программируем робота АЛЬФАРЕКСА, готовимся к показательным выступлениям.
	1

	34
	Показательное выступление
	Показательный урок: демонстрируем робота, запускаем программу, показываем возможности движения, соревнуемся на скорость перемещения. Команда-победитель получает призы.
	1

	ИТОГО:
	34


Тематическое планирование«Робототехника» (1 год обучения)
6  КЛАСС.

(34 ЧАСА, 1ЧАС В НЕДЕЛЮ).
Учебно-методический комплект: Робототехника для детей и их родителей. Книга для учителя. С.А. Филиппов, - 263 с., илл., Руководство пользователя LEGO MINDSTORMS NXT 2.0, - 64 стр., илл.
Образовательный Лего-конструктор: LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 версии 9797. В наборе 625 ЛЕГО-элементов, включая NXT-блок, датчик цвета, 2 датчика касания, 1 ультразвуковой датчик, 3 сервомотора 9 В.

ЦОР: Программное обеспечение LEGO MINDSTORMS NXT-G, язык интерфейса русский и английский, сайт с инструкциями и уроками: http://www.prorobot.ru/lego.php 
	Дата
	№ урока
	Тема урока
	Методические рекомендации и варианты демонстрационного эксперимента (Д), ЦОР
	Примечание

	1. Введение, 2 часа.

	04.09
	1
	Введение в робототехнику. Конструкторы компании ЛЕГО
	
	

	11.09
	2
	Знакомимся с набором Lego Mindstorms NXT 2.0 версии9797
	ЦОР: Руководство пользователя
	

	2. Конструирование, 7 часов.

	18.09
	3
	Конструирование первого робота
	
	

	25.09
	4
	Возможности датчиков, как программируемых объектов
	
	

	02.10
09.10
	5-6
	Изучение среды управления и программирования на основе приложения LabVIEW.
	
	

	16.10
23.10
	7-8
	Программирование робота
	ЦОР: ПО LEGO MINDSTORMS NXT-G
	

	30.10
	9
	Конструируем более сложного робота
	
	

	13.11
20.11
	10-11
	Программирование более сложного робота
	
	

	27.11
	12
	Собираем гусеничного робота по инструкции
	
	

	04.12
11.12
	13-14
	Конструируем гусеничного бота
	
	

	3. Управление, 6 часов.

	18.12

25.12
	15-16
	Собираем по инструкции робота-сумоиста
	
	

	15.01
	17
	Соревнование "роботов сумоистов"
	
	

	22.01
	18
	Анализ конструкции победителей
	
	

	29.01
	19-21
	Конструируем робота к соревнованиям 
	
	

	05.02
	
	
	ЦОР: ПО LEGO MINDSTORMS NXT-G
	

	12.02
	
	
	ЦОР: ПО LEGO MINDSTORMS NXT-G
	

	4. Проектно-конструкторская деятельность, 9 часов.

	19.02
	22-24
	Разработка проектов по группам.
	
	

	26.02
	
	
	
	

	04.03
	
	
	ЦОР: ПО LEGO MINDSTORMS NXT-G
	

	11.03
	25
	Свободный урок. Сбор готовой модели на выбор.
	
	

	18.03
	26
	Конструируем 4-х колёсного или гусеничного робота
	
	

	01.04

08.04
	27-28
	Конструируем колёсного или гусеничного робота.
	
	

	5. Конструирование и программирование, 6 часов.

	15.04
	29
	Собираем робота-богомола
	
	

	22.04
	30
	Собираем робота-богомола
	
	

	29.04
	31
	Собираем робота высокой сложности
	
	

	06.05
	32
	Собираем робота высокой сложности
	
	

	13.05
	33
	Программирование робота высокой сложности
	ЦОР: ПО LEGO MINDSTORMS NXT-G
	

	20.05

27.05
	34-35
	Показательное выступление
	
	


Инструкция загружена с сайта по LEGO-роботам: http://www.prorobot.ru/lego.php 

Разрешено бесплатное использование в любых целях. В том числе: распечатка, перепечатка, распространение, использование на уроках и т.д. Ссылка на сайт автора желательна.

СПИСОК ЛИТЕРАТУРЫ

1. Первый шаг в робототехнику: практикум для 5-6 классов/Д.Г.Копосов. М.: БИНОМ. Лаборатория знаний, 2012. – 87 стр. 

2. Филиппов С.А. Робототехника для детей и родителей. – СПб.: Наука, 2010, 195 стр.

3. Образовательная робототехника в дополнительном образовании школьников: Методическое пособие/ Гинзбург Е.Е., Винокурова А.В. – Йошкар-Ола: ОАНО «Инфосфера», 2011. – 32 стр.

4. Программное обеспечение MINDSTORMS NXT 2.0 .
5. Комплект методических материалов «Перворобот».
Интернет ресурсы: 

· http://lego.rkc-74.ru/
· http://www.lego.com/education/
· http://www.wroboto.org/
· http://www.roboclub.ru/
· http://robosport.ru/
· http://www.prorobot.ru/
· http://lego.rkc-74.ru/ 

· http://9151394.ru/?fuseaction=proj.lego  
· http://9151394.ru/index.php?fuseaction=konkurs.konkurs
· http://www.lego.com/education/  
· http://www.wroboto.org/
· http://www.roboclub.ru/
· http://robosport.ru/
· http://www.prorobot.ru/
· http://stary-melnik.ru
Тематическое планирование «Робототехника» (2 год обучения)
6-7 КЛАСС.

(34 ЧАСА, 1ЧАС В НЕДЕЛЮ).
Учебно-методический комплект: Робототехника для детей и их родителей. Книга для учителя. С.А. Филиппов, - 263 с., илл., Руководство пользователя LEGO MINDSTORMS NXT 2.0, - 64 стр., илл.
Образовательный Лего-конструктор: LEGO MINDSTORMS NXT 2.0 версии 9797. В наборе 625 ЛЕГО-элементов, включая NXT-блок, датчик цвета, 2 датчика касания, 1 ультразвуковой датчик, 3 сервомотора 9 В.

ЦОР: Программное обеспечение LEGO MINDSTORMS NXT-G, язык интерфейса русский и английский, сайт с инструкциями и уроками: http://www.prorobot.ru/lego.php 

	№
	Тема
	Количество часов
	Дата

	1. 
	Тема 1. Техника безопасности при работе. Цели работы кружка на второй год обучения. Знакомство с новинками робототехники.
	1
	

	2. 
	Тема 2. Повторение основ конструирования и программирования NXT. Создание и программирование творческой модели робота.
	2
	

	3. 
	Тема 3. Проект. Этапы создания проекта. Оформление проекта.
	1
	

	4. 
	Тема 4. Воспроизведение роботом звуков. Проект «Робот информатор»
	2
	

	5. 
	Тема 5. Основы конструирования шагающих роботов. Проект «Шагающий робот». 
	2
	

	6. 
	Тема 6. Программирование с использованием блока данных (математика, случайное значение, переменная).
	1
	

	7. 
	Тема 7. Проект «Чертежник».
	2
	

	8. 
	Тема 8. Проект «Танцующий робот».
	2
	

	9. 
	Тема 9. Использование зубчатой передачи. Соревнования «Бег на время», «Сумо».
	2
	

	10. 
	Тема 10. Проект «Бег» Соревнования.
	2
	

	11. 
	Тема 11. Использование датчика касания. Поворот, парковка в гараж, движение в лабиринте.
	2
	

	12. 
	Тема 12. Использование датчика ультразвука. . Проект «Лабиринт» Соревнования
	2
	

	13. 
	Тема 13. Использование датчика освещенности. Соревнования «Траектория», «Кегельринг
	2
	

	14. 
	Тема 14. Использование датчика звука. Выполнение движения по звуковому сигналу.
	1
	

	15. 
	Тема 15. «Траектория «Перекрестки». Соревнования.
	3
	

	16. 
	Тема 16. Проект «Транспортировщик». Соревнования.
	2
	

	17. 
	Тема 17. Проект «Сортировщик». Соревнования.
	2
	

	18. 
	Тема 18. Создание группового творческого проекта «Экологический город»
	3
	

	
	
	
	

	
	Итого
	34
	


Содержание программы.
2 год обучения, 1 час в неделю, 34 часа в год.

Тема 1. Техника безопасности. Задачи работы кружка. Постановка целей на второй год обучения. Знакомство с материалами региональных  и международных соревнований.
 Введение. Цели и задачи работы кружка. Правила поведения в кабинете информатики. Поиск в Интернете материалов региональных и международных соревнований. Просмотр материалов.

Тема 2. Повторение основ конструирования и программирования NXT. Создание и программирование творческой модели робота.
Повторение названия основных деталей, основных способов крепления деталей, основных приемов конструирования. 
Практическая работа №1 «Создание творческой модели робота».

Тема 3. Проект. Этапы создания проекта. Оформление проекта.
Изучение основ проектирования. Знакомство с понятием проект, целями, задачами, актуальностью проекта, основными этапами его создания. Научить учащихся оформлять проектную папку.
Тема 4. Воспроизведение роботом звуков. Проект «Робот информатор»

Программный блок звук, принципы его работы и свойства. Создание своих собственных звуков и обмен ими. Загрузка звуковых файлов с помощью звукового редактора. Создание проекта «Робот информатор».
Практическая работа №2 «Запрограммировать и сыграть на NXT какую-нибудь мелодию» Практическая работа №3 «Создание робота информатора»

Тема 5. Основы конструирования шагающих роботов. Проект «Шагающий робот».

Знакомство с шагающими роботами. Разные виды и особенности конструирования шагающих роботов. 

Практическая работа №4 «Создание шагающего робота»

Тема 6. Программирование с использованием блока данных (математика, случайное значение, переменная).
Знакомство с блоками: случайное число, математики  переменной,  запись/воспроизведение. Использование часто повторяющихся последовательностей команд, оформленных в виде подпрограмм: мой блок. Создание собственных блоков.

Практическая работа №5 «Написание программы с использованием дополнительных блоков».

Тема 7.  Проект «Чертежник».
Собрать робота и научить его рисовать различные геометрические фигуры (круг, квадрат, пятиугольник и т. д.).

Практическая работа №6 «Создание и программирование модели машины, умеющей рисовать различные узоры». 
Тема 8. Проект «Танцующий робот»
Создание машины, исполняющей танец, который основан на сложных, запрограммированных движениях (повороты, вперед и назад, различная скорость), использование ламп,  либо же все танцевальные моменты могут основываться лишь на оригинальной конструкции. 

Практическая работа № 7 «Создание танцующего робота» Представление, описание и защита созданной модели.

Тема 9. Использование зубчатой передачи. Соревнования «Бег на время». Соревнования «Борьба Сумо».

Закрепление понятия зубчатая передача, исследование  зубчатой передачи для увеличения скорости и мощности автомобиля. 
Практическая работа №8 «Соревнования «Бег на время»

Практическая работа 9 «Создание машины для соревнования «Сумо»

Тема 10. «Бег». Соревнования.
Условия состязания
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 Робот занимает зону старта.  После команды судьи робот должен проехать по полю, так как это показано на рисунке. 
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 Во время старта робот целиком должен находиться в зоне старта.

 Финиш будет фиксироваться в тот момент, когда хотя бы одна часть робота окажется над черной линией старта. 

 Во время проведения попытки операторы команд не должны касаться роботов.  

Тема 11. Использование датчика касания. Соревнования «Лабиринт».
Датчик касания. Блоки датчика касания, их параметры. Возможности датчика касания. Обнаружение препятствия с помощью датчика касания, использование двух датчиков касания.

Практическая работа № 10 «Создание машины с датчиком касания на переднем бампере».

Практическая работа №11 « Создание машины с двумя датчиками касания».

Соревнования «Лабиринт».

Тема 12. Использование датчика ультразвука. Соревнование «Лабиринт»
Знакомство с датчиком ультразвука, блоками его программирования. Изучение способности робота ориентироваться в пространстве, определяя расстояния до препятствий с помощью датчика ультразвука.

Практическая работа №12 « Создание машины, объезжающей различные препятствия».

Практическая работа №13 «Создание машины с датчиком касания на переднем бампере и датчиком ультразвука на заднем».

Соревнования «Лабиринт».

Тема 13. Использование датчика освещенности. Соревнования «Траектория», «Кегельринг».
Знакомство с датчиком освещенности. Показания датчика освещенности на разных поверхностях. Калибровка датчика освещенности.  Блоки, связанные с датчиком освещенности, их параметры. Обнаружение черной линии, движение по черной линии, нахождение определенной по счету черной или белой линии 
Практическая работа № 14 «Создание машины, которая отслеживает край стола».
Практическая работа №15 «Создание  и программирование модели машины, двигающейся по черной линии». 

Соревнование «Траектория». Соревнование «Кегельринг».
Тема 14. Использование датчика звука.

Знакомства с датчиком звука, блоками его программирования. Управление роботом с помощью датчика звука.

Практическая работа №16 «Создание робота, который будет двигаться после громкого хлопка»

Практическая работа №17 «Создание робота с датчиком звука, для управления скоростью движения (чем громче, тем быстрее)».
Тема 15. «Траектория «Перекрестки». Соревнования.
Условия состязания

 За наиболее короткое время робот следуя черной линии должен добраться от места старта до места финиша.

 Поворачивать или пересекать перекрестки робот должен в зависимости от расположения цветных меток, по следующим правилам

	Левая цветная метка
	Правая цветная метка
	Действие Робота

	Нет
	Нет
	Пересечь перекресток, 
двигаясь прямо

	Есть
	Нет
	Повернуть налево

	Нет
	Есть
	Повернуть направо


 Робот должен игнорировать цветные метки, находящиеся за  перекрестком.

 На прохождение дистанции дается максимум 3 минуты.
 Во время проведения состязания участники команд не должны касаться роботов.  

Игровое поле

 Размеры игрового поля не должны превышать 1500х1500 мм2.
 Поле представляет собой сетку, с расстоянием между линиями равным 300 мм.
 Ширина черной линии  ~ 18-25 мм.

 Рядом с перекрестками образованными черными линиями могут находиться цветные метки размером 50х50 мм2.

 Число и точное расположение цветных меток на поле будет объявлено в день соревнований и будет неизменно до конца соревнований.

 Зоны СТАРТА и ФИНИША также будут объявлены в день соревнований.
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Тема 16. Проект «Транспортировщик». Соревнования.
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 Робот, в течение 2 минут, должен переместить максимальное количество теннисных шариков в зону склада.

 Во время старта робот должен целиком находиться в зоне старта.

 Окончание раунда будет определяться по истечению 2 минут или если робот не может продолжить раунд. 

 Во время раунда робот может вернуться в зону старта, где оператор команды может производить с ним любые действия, кроме изменения программы с помощью компьютера.

 Робот считается вернувшимся в зону старта, если большая часть робота оказывается в зоне старта. 

Вне зоны старта операторы команд не должны касаться роботов. 
Тема 17. Проект «Сортировщик» Соревнования
 

 

1.1.     Начав движение из базового лагеря, робот должен переместить маленькие и большие кубики трех цветов со "Свалки" в соответствующие "Сортировочные области".

1.2.  В день состязаний, до времени сборки (тренировки), будет объявлено, какие кубики и в какие сортировочные области необходимо переместить. Это будет сделано размещением специальных сортировочных карточек в случайно выбранные сортировочные области.

1.3.   Кубик считается перемещенным, если он полностью оказался в сортировочной области.

1.4.     Двигаться по черной линии не обязательно.

1.5.   В день состязаний, до времени сборки (тренировки), могут быть объявлены дополнительные, новые задания для робота.

1.6.     Максимальное время для выполнения каждой попытки составляет 2 минуты.

1.7.     Во время старта робот должен целиком находиться в зоне базового лагеря.

1.8.  Попытка считается завершенной, когда робот развезет все кубики по сортировочным областям и вернется (коснется любой частью) в базовый лагерь или по истечении времени попытки, или по решению оператора команды.
Тема 18. Создание группового творческого проекта «Экологический город».

Создание группового учебного проекта «Экологический город», состоящего из нескольких моделей. Отработка навыка создания группового творческого проекта. Создание моделей, ее описание и  защита.

Требования к уровню подготовки обучающихся

В результате изучения в течение 2 лет содержания программы обучающиеся должны знать/понимать

· правила техники безопасности при работе в кабинете информатики

· основные соединения деталей LEGO конструктора;

· конструкцию и функции микрокомпьютера NXT;

· возможные неисправности и способы их устранения;
· особенности языка программирования  NXT G;

· основные алгоритмические конструкции и уметь использовать их для построения алгоритмов;

· знать основные типы данных и формы их представления для обработки на компьютере;

· составлять программы на  языке программирования NXT G;

· понимать назначение подпрограмм;

· чем отличается ввод и вывод данных;

уметь

· выдвигать идеи в технологии «мозгового штурма» и обсуждать их;

· создавать действующие модели роботов отвечающих потребностям конкретной задачи;

· использовать в конструировании ременную и зубчатую передачи;

· с помощью датчиков управлять роботами;

· уметь записывать на языке программирования NXT G алгоритм решения учебной задачи и отлаживать ее.
· планировать, тестировать и оценивать работу сделанных ими роботов;

· объяснять сущность алгоритма, его основных свойств, иллюстрировать их на конкретных примерах алгоритмов;

· определять возможность применения исполнителя для решения конкретной задачи по системе его команд;

Формируемые компетентности:
Учащиеся должны:
· соблюдать требования техники безопасности, гигиены, эргономики, этики информационной деятельности;
· обладать базовыми знаниями, относящимися к информационным объектам и процессам в биологических, социальных и технологических системах;
· понимать, учитывать и использовать в работе основные принципы функционирования и использования средств ИКТ (дискретизация информации, программы и данные, основные устройства компьютера, шины и сети, интерфейсы);
· фиксировать информацию об окружающем мире, вести запись наблюдений и воспоминаний (своих и других людей) в заданном формате, в том числе, указывая качественные и числовые данные, используя свои органы чувств, устройства фиксации изобразительной и звуковой информации, измерительные приборы;
· осуществлять цифровой и аналоговый ввод и сохранение информации, в том числе – визуальной (камеры, сканеры), звуковой (магнитофон, диктофон, компьютер), измерять расстояния, освещенность (цифровые датчики);

· вводить алфавитно-цифровую информацию с помощью клавиатур и аналоговых устройств;

· искать и выделять нужную информацию путем беглого просмотра текста, линейных информационных источников (видео, аудио), других объектов и коллекций, СМИ;
· осваивать лексику, использовать определения, толкования;
· структурировать информационный объект, выделять компоненты и фрагменты в соответствии с задачей, формировать внутренние и внешние ссылки, указатели;

· отбрасывать лишнее, реферировать, аннотировать, выделять ключевые слова, называть создавать заголовки;

· использовать шрифтовые выделения и колонтитулы;
· использовать устройства вывода информации;

· планировать выступление, готовить материалы для него и проводить его с поддержкой аудиовизуальными средствами, учитывая специфику различных форм восприятия и различных аудиторий; особенности пространства;
· организовывать и вести коллективное обсуждение, фиксировать его результаты;
· выявлять разногласия, голосовать и организовывать голосование, формировать общую позицию (консенсус);
· строить информационную модель функционирования различных систем;

· строить качественное, вербальное описание объекта моделирования, выбирать переменные,

· интерпретировать результаты моделирования;
· планировать деятельность, относящуюся к:

· наблюдению, в том числе - создавать формат фиксации наблюдений;
· эксперименту;
· исследованию;
· поиску информации;
· выступлению, обсуждению;
· учебному процессу;
· созданию материального или информационного объекта, в том числе – групповую;
· развитию организации;
· личной жизни;
· проектировать объекты реального мира:

· выявлять потребности;
· создавать и визуализировать концепции;
· осваивать конкретные интерфейсы и примитивы графического дизайна;
· переходить от виртуальной модели к натурной;
· ориентироваться в современном состоянии и тенденциях ИКТ

· иметь представления о различных ИКТ, их технических реализациях, количественных и качественных возможностях и характеристиках;
· принимать решения об использовании в своей деятельности тех или иных средств ИКТ, учитывая технические и экономические факторы;
· использовать конструкции языка программирования компьютерно-управляемых устройств;

Диагностика результативности по программе 
Для выявления результативности работы можно применять следующие формы деятельности

· наблюдение в ходе обучения с фиксацией результата;
· проведение контрольных срезов знаний;

· анализ, обобщение и обсуждение результатов обучения;

· проведение открытых занятий с их последующим обсуждением;

· участие в проектной деятельности школы, города;

· участие в соревнованиях муниципального, зонального и регионального уровней;

· оценка выполненных практических работ, проектов.

Методическое обеспечение образовательной программы

Эффективность обучения по данной программе зависит от организации занятий проводимых с применением следующих методов по способу получения знаний предложенных В.А. Оганесяном.(1980г,), В.П. Беспалько(1995 г.):
· Объяснительно - иллюстративный -    предъявление информации различными способами (объяснение, рассказ, беседа, инструктаж, демонстрация, работа с технологическими картами и др);
· Эвристический  -  метод  творческой   деятельности  (создание творческих моделей и т.д.)
· Проблемный - постановка проблемы и самостоятельный поиск её решения обучающимися;
· Программированный - набор операций, которые необходимо выполнить в ходе выполнения практических работ (форма: компьютерный практикум, проектная деятельность);
· Репродуктивный - воспроизводство знаний и способов деятельности (форма:  собирание моделей и конструкций по образцу, беседа, упражнения по аналогу),
· Частично - поисковый - решение проблемных задач с помощью педагога;

· Поисковый – самостоятельное решение проблем;

· Метод  проблемного изложения  - постановка проблемы  педагогам,  решение ее самим педагогом, соучастие обучающихся при решении.
Дидактическое обеспечение программы представлено разработанными планами, конспектами занятий, презентациями к урокам.

Формы организации работы по программе:

Занятия теоретического характера

Занятия практического характера

Проведение творческих практических работ

Работа над проектом

Соревнования 

Фестивали творческих работ

Календарное планирование

2  год обучения

	Кол-во часов
	Дата
	Название темы
	Содержание
	ЗУНы
	Формы и методы работы
	Контроль

	1
	
	Техника безопасности при работе. Цели работы кружка на второй год обучения. Знакомство с новинками робототехники.
	Введение. Цели и задачи работы кружка. Правила поведения в кабинете ИВТ. Правила работы с конструктором Lego. Повторение основных деталей конструктора Lego. Поиск в Интернете материалов региональных и международных соревнований. Просмотр материалов.
	Знать основные детали конструктора и приемы конструирования.

Уметь находить в Интернете необходимую информацию
	Лекция. Дидактические игры.
	Наблюдение 

	2
	
	Повторение основ конструирования и программирования NXT. Создание и программирование творческой модели робота.
	Повторение названия основных деталей, основных способов крепления деталей, основных приемов конструирования.
	Знать основные детали конструктора и приемы конструирования.

Уметь применять их при конструировании по образцу и при создании собственной модели.
	Повторение пройденного практическая работа.
	Практическая работа №1 «Создание творческой модели робота».



	1
	
	Проект. Этапы создания проекта. Оформление проекта.
	Изучение основ проектирования. Знакомство с понятием проект, целями, задачами, актуальностью проекта, основными этапами его создания. Научить учащихся оформлять проектную папку.
	Знать основные этапы проектирования, основные элементы описания проекта.

Уметь ставить цели, задачи проекта, определять его актуальность и составлять его описание.
	Лекция 
	

	2
	
	Воспроизведение роботом звуков. Проект «Робот информатор»
	Программный блок звук, принципы его работы и свойства. Создание своих собственных звуков и обмен ими. Загрузка звуковых файлов с помощью звукового редактора. Создание проекта «Робот информатор».
	Знать основные возможности использования блока звук в программе. Звуковые редакторы для записи собственных звуков.

Уметь записывать звуки, загружать их в программу Legо Mindstorms и использовать в других программах.
	Лекция. Практическая работа.
	Практическая работа №1 «Запрограммировать и сыграть на NXT какую-нибудь мелодию» Практическая работа №2 «Создание робота информатора»

	2
	
	Основы конструирования шагающих роботов. Проект «Шагающий робот». 
	Знакомство с шагающими роботами. Разные виды и особенности конструирования шагающих роботов.
	Знать основные принципы конструирования шагающих роботов. Уметь конструировать шагающих роботов по схеме и создавать творческие модели.
	Лекция, практическая работа.
	Практическая работа №3 «Создание шагающего робота»



	1
	
	Программирование с использованием блока данных (математика, случайное значение, переменная).
	Знакомство с блоками: случайное число, математики  переменной. Составление программ с их использованием 
	Знать основные блоки палитры дополнений: математика, сравнение, случайное число, переменная и др. Уметь использовать их при составлении программ.
	Лекция, практическая работа.
	Практическая работа №3 «Написание программы с использованием дополнительных блоков».

	2
	
	Проект «Чертежник».
	Собрать робота и научить его рисовать различные геометрические фигуры (круг, квадрат, пятиугольник и т. д.).


	Знать основные методы создания проекта.

Уметь конструировать простейшие модели и создавать программы к ним.
	Практическая работа. Фестиваль рисующих роботов.
	Практическая работа №1 «Создание и программирование модели машины, умеющей рисовать различные узоры».

	2
	
	Проект «Танцующий робот».
	Создание машины, исполняющей танец, который основан на сложных, запрограммированных движениях (повороты, вперед и назад, различная скорость), использование ламп,  либо же все танцевальные моменты могут основываться лишь на оригинальной конструкции.
	Знать основные методы создания проекта.

Уметь конструировать простейшие модели и создавать программы к ним.
	Практическая работа. Фестиваль танцующих роботов.
	Практическая работа № 2 «Создание танцующего робота» Представление, описание и защита созданной модели.

	2
	
	Использование зубчатой передачи. Соревнования «Бег на время», «Сумо».
	Закрепление понятия зубчатая передача, исследование  зубчатой передачи для увеличения скорости и мощности автомобиля.
	Знать понятия повышающая и понижающая передача, передаточное число.

Уметь конструировать машины с использованием зубчатых передач.
	Практическая работа, соревнование
	Практическая работа №3 «Соревнования «Бег на время»

Практическая работа №4«Создание машины для соревнования «Сумо»

	2
	
	Проект «Бег» Соревнования.
	Знакомство с правилами состязания «Бег» Конструирование робота для движения в лабиринте. Составление программы для робота с использованием датчиков касания и расстояния.
	
	
	Соревнования. 

	2
	
	Использование датчика касания. Поворот, парковка в гараж, движение в лабиринте.
	Датчик касания. Блоки датчика касания, их параметры. Возможности датчика касания. Обнаружение препятствия с помощью датчика касания, использование двух датчиков касания.
	Знать датчик касания. Блоки датчика касания, их параметры. Возможности датчика касания.

Уметь составлять различные программы с использованием датчика.
	Лекция. Практическая работа.
	Практическая работа №5 «Создание машины с датчиком касания на переднем бампере».

Практическая работа №6 «Создание машины с двумя датчиками касания».

Соревнования «Лабиринт».

	2
	
	Использование датчика ультразвука. Соревнование «Лабиринт».
	Знакомство с датчиком ультразвука, блоками его программирования. Изучение способности робота ориентироваться в пространстве, определяя расстояния до препятствий с помощью датчика ультразвука.


	Знать датчик расстояния. Блоки датчика, их параметры. Возможности датчика.

Уметь составлять различные программы с использованием датчика.
	
	Практическая работа №11 «Создание машины, объезжающей различные препятствия».

Практическая работа №12 «Создание машины с датчиком касания на переднем бампере и датчиком ультразвука на заднем».

Соревнования «Лабиринт».

	2
	
	Использование датчика освещенности. Соревнования «Траектория», «Кегельринг».
	Знакомство с датчиком освещенности. Показания датчика освещенности на разных поверхностях. Калибровка датчика освещенности.  Блоки, связанные с датчиком освещенности, их параметры. Обнаружение черной линии, движение по черной линии, нахождение определенной по счету черной или белой линии 
	Знать датчик освещенности. Блоки датчика освещенности, их параметры. Возможности датчика.

Уметь составлять различные программы с использованием датчика.
	Лекция. Практическая работа. Соревнования .
	Практическая работа №7 «Создание машины, которая отслеживает край стола».

Практическая работа №8 «Создание  и программирование модели машины, двигающейся по черной линии». 

Соревнование «Траектория». Соревнование «Кегельринг».

	1
	
	Использование датчика звука. Выполнение движения по звуковому сигналу.
	Знакомства с датчиком звука, блоками его программирования. Управление роботом с помощью датчика звука.
	Знать датчик звука. Блоки датчика звука, их параметры. Возможности датчика.

Уметь составлять различные программы с использованием датчика.
	Лекция. Практическая работа.
	Практическая работа №9 «Создание робота, который будет двигаться после громкого хлопка»

Практическая работа №10 «Создание робота с датчиком звука, для управления скоростью движения (чем громче, тем быстрее)».



	3
	
	 «Траектория «Перекрестки». Соревнования.
	Знакомство с правилами состязания «Траектория. Перекрестки» Конструирование робота. Составление программы для робота с использованием движения по линии и распознавания цветов.
	
	
	Соревнования. 

	2
	
	Проект «Транспортировщик». Соревнования.
	Знакомство с правилами состязания «Транспортировщик». Конструирование робота и механизма захвата и перемещения шариков. Программирование роботов с использованием датчика освещенности и расстояния.
	
	
	Соревнования. 

	2
	
	Проект «Сортировщик». Соревнования.
	Знакомство с правилами состязания «Сортировщик» Конструирование робота способного брать кубики, определять их цвет и в зависимости от цвета вдвигаться по заданному маршруту. Составление программы для робота с использованием датчиков цвета и света.
	
	
	Соревнования. 

	3
	
	Создание группового творческого проекта «Экологический город».
	Создание группового учебного проекта «Парк развлечений», состоящего из нескольких моделей. Отработка навыка создания группового творческого проекта. Создание моделей, ее описание и  защита.
	Знать основные методы и приемы создания группового творческого проекта.

Уметь создавать и защищать творческий проект.
	Мозговой штурм. Коллективная практическая работа.
	Практическая  работа
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