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[bookmark: _GoBack]Программа внеурочной деятельности «Нескучное программирование. Робототехника» предназначена для обучающихся 11 классов. В данном курсе рассматриваются базовые сведения из области
механики, кибернетики и программирования. В рамках курса будет изучаться язык RobotC. После изучения основ конструирования и программирования, возможна разработка собственного робототехнического проекта. Курс предназначен для углубления знаний по робототехнике и программированию. Курс содержит теоретические занятия, а также практические задания по конструированию и программированию различных роботов. Курс направлен на повышение мотивации обучающихся к изучению робототехнических систем и выбору сферы дальнейшего профессионального обучения, связанной с робототехникой и ее применением.

На реализацию курса «Нескучное программирование. Робототехника» используется время, отведенное на внеурочную деятельность. В соответствии с учебным планом - 2 часа в неделю (68  часов в год). 


1. Планируемые результаты освоения курса 

В ходе изучения курса формируются и получают развитие метапредметные результаты, такие как:
· умение самостоятельно планировать пути достижения целей, в том числе альтернативные, осознанно выбирать наиболее эффективные способы решения учебных и познавательных задач;
· умение оценивать правильность выполнения учебной задачи, собственные возможности ее решения;
· умение создавать, применять и преобразовывать знаки и символы, модели и схемы для решения учебных и познавательных задач;
· владение основами самоконтроля, самооценки, принятия решений и осуществления осознанного выбора в учебной и познавательной деятельности;
· умение организовывать учебное сотрудничество и совместную деятельность с учителем и сверстниками; работать индивидуально и в группе; находить общее решение и разрешать конфликты на основе согласования позиций и учета интересов; формулировать, аргументировать и отстаивать свое мнение;
· формирование и развитие компетентности в области использования информационно- коммуникационных технологий (далее ИКТ-компетенции).

Личностные результаты, такие как:
· формирование ответственного отношения к учению, готовности и способности обучающихся к саморазвитию и самообразованию на основе мотивации к обучению и познанию, осознанному выбору и построению дальнейшей индивидуальной траектории образования на базе ориентировки в мире профессий и профессиональных предпочтений, с учетом устойчивых познавательных интересов, а также на основе формирования уважительного отношения к труду, развития опыта участия в социально значимом труде;
· формирование коммуникативной компетентности в общении и сотрудничестве со сверстниками, детьми старшего и младшего возраста, взрослыми в процессе образовательной, общественно полезной, учебно-исследовательской, творческой и других видов деятельности.

Предметные результаты: формирование навыков и умений безопасного и целесообразного поведения при работе с компьютерными программами и в Интернете.
2. Содержание программы внеурочной деятельности

Раздел 1. Введение. Инструктаж по ТБ (2 ч.)

Введение в робототехнику. Знакомство с современными разработками. Робототехнические наборы, история их появления. Робототехнические соревнования. Обсуждение плана работы. Инструктаж по технике безопасности.

Раздел 2. Робототехнический конструктор «LEGO MINDSTORMS» (8 ч). 

Основные возможности робототехнического набора «LEGO MINDSTORMS NXT». Состав набора, названия деталей. Знакомство с контроллером NXT Brick, а также двигателями и различными датчиками. Освоение навыков работы с «LEGO MINDSTORMS». Сборка базового робота по инструкции. Подключение сенсоров и двигателей к контроллеру.Основы управления роботом. Встроенная оболочка NXT Program. Программирование робота на движение. Работа с датчиками.

Раздел 3. Среда программирования RobotC (22 ч.)

Знакомство со средой разработки RobotC. Типы данных в RobotC. Структура программы. Линейные алгоритмы. Управление двигателями и временные задержки. Работа с энкодерами (датчиками оборотов). Программирование робота на движение на заданное расстояние. Измерение расстояния. Число ПИ. Диаметр и длина окружности. Курвиметр и одометр. Ветвящиеся алгоритмы в RobotC. Получение данных с сенсоров. Синхронизация двигателей. Программирование на запуск/остановку от датчика касания. Работа с дисплеем. Вывод данных на экран. Отображение показаний датчиков, а также значений различных переменных. Использование графических возможностей дисплея. Циклические алгоритмы в RobotC. Примеры использования в робототехнике. Плавное ускорение и торможение робота. Движение по квадрату. Программирование робота на движение до препятствия и возврат на исходную позицию. Программирование робота на объезд препятствий. Оператор выбора в RobotC. Работа с датчиком цвета. Вывод показаний датчика на экран. Программирование робота на различные действия в зависимости от показаний датчика цвета. Подпрограммы. Использование подпрограмм в RobotC. Оформление процедур и функций. Написание подпрограмм для поворотов робота вправо и влево. Функции для работы с Bluetooth.  Удаленное управление роботом через Bluetooth, передача данных. Сборка пульта управления. Движение по линии. Принцип соревнований. Регламент. Примеры конструкций роботов. Разработка и сборка собственной конструкции робота для гонок по линии.

Раздел 4. Алгоритмы управления роботами (10 ч.)

Алгоритмы управления роботом. Движение по линии. Основы теория управления. Робот как объект управления. Релейный двухпозиционный регулятор. Ручная и автоматическая калибровка датчиков. Программирование робота на движение по линии, практическая проверка. Алгоритмы управления LEGO-роботом. Движение по линии. П-регулятор. ПД-регулятор. ПИД-регулятор. Разработка алгоритма движения по линии. Настройка регуляторов. Доработка конструкции робота. Отладка программы движения по линии. Отладка программы движения по линии на макете трассы.

Раздел 5. Механические передачи (10 ч.) 

Знакомство с зубчатой передачей. Виды шестерёнок. Виды зубчатых передач. Применение зубчатых передач в технике. Понятие ведущего и ведомого колеса. Соединения с повышающей и понижающей передачей. Передаточное число. Червячная передача. Преимущества и недостатки. Конструирование и сборка редукторов с заданным передаточным числом. Изучение дифференциала и принцип его работы. Сборка конструкции с использованием дифференциала, сборка полноприводного робота. Сборка манипулятора ковша, работающего от одного мотора. Точное управление манипулятором.

Раздел 6. Робототехнический конструктор «VEX EDR» (16 ч.) 

Основные возможности робототехнического набора «VEX EDR». Состав набора, названия деталей. Знакомство с контроллером VEX Cortex, а также двигателями и различными датчиками. Освоение навыков работы с «VEX EDR». Сборка базового робота по инструкции. Подключение сенсоров и двигателей к контроллеру. Основы управления роботом. Использование среды программирования RobotC. Программирование робота на движение. Работа с датчиками. Работа с сервоприводами и энкодерами. Обратная связь. Измерение угла поворота вала двигателя. Работа с датчиком расстояния. Программирование робота на движение до объекта. Датчик углового ускорения (акселерометр). Работа с датчиком ускорения в RobotC. Фильтрация показаний. Датчик угловой скорости (гироскоп). Примеры использования в технике. Режим дистанционного управления роботами на базе «VEX EDR». Использование джойстика для управления роботом. Написание программы управления роботом.

Методы обучения
1. Познавательный (восприятие, осмысление и запоминание учащимися нового материала с привлечением наблюдения готовых примеров, моделирования, изучения иллюстраций, восприятия, анализа и обобщения материалов);
2. Метод проектов (при усвоении и творческом применении навыков и умений в процессе разработки собственных моделей)
3. Контрольный метод (при выявлении качества усвоения знаний, навыков и умений и их коррекция в процессе выполнения практических заданий)
4. Групповая работа (используется при совместной сборке моделей, а также при разработке проектов)

Формы организации учебных занятий
· урок-консультация;
· практикум;
· урок-проект;
· урок проверки и коррекции знаний и умений.
· выставка;
· соревнование.
Разработка каждого проекта реализуется в форме выполнения конструирования и программирования модели робота для решения предложенной задачи.

Примерные темы проектов:
1. Спроектируйте и постройте автономного робота, который движется по правильному многоугольнику и измеряет расстояние и скорость
2. Спроектируйте и постройте автономного робота, который может передвигаться:
· на расстояние 1 м
· используя хотя бы один мотор
· используя для передвижения колеса
· а также может отображать на экране пройденное им расстояние
3. Спроектируйте и постройте автономного робота, который может перемещаться и:
· вычислять среднюю скорость
· а также может отображать на экране свою среднюю скорость
4. Спроектируйте и постройте автономного робота, который может передвигаться:
· на расстояние не менее 30 см
· используя хотя бы один мотор
· не используя для передвижения колеса
5. Спроектируйте, постройте и запрограммируйте робота, который может двигаться вверх по как можно более крутому уклону.
6. Спроектируйте, постройте и запрограммируйте робота, который может передвигаться по траектории, которая образует повторяемую геометрическую фигуру (например: треугольник или квадрат).
7. Спроектируйте и постройте более умного робота, который реагирует на окружающую обстановку. Запрограммируйте его для использования датчиков цвета, касания, и ультразвукового датчика для восприятия различных данных.
8. Спроектируйте, постройте и запрограммируйте роботизированное существо, которое может воспринимать окружающую среду и реагировать следующим образом:
· издавать звук;
· или отображать что-либо на экране модуля EV3.
9. Спроектируйте, постройте и запрограммируйте роботизированное существо, которое может:
· чувствовать окружающую обстановку;
· реагировать движением.
10. Спроектируйте, постройте и запрограммируйте роботизированное существо, которое может:
· воспринимать условия света и темноты в окружающей обстановке;
· реагировать на каждое условие различным поведением.

Презентация проекта
Процесс выполнения итоговой работы завершается процедурой презентации действующего робота. Презентация сопровождается демонстрацией действующей модели робота и представляет собой устное сообщение (на 5-7 мин.), включающее в себя следующую информацию:
· тема и обоснование актуальности проекта;
· цель и задачи проектирования;
· этапы и краткая характеристика проектной деятельности на каждом из этапов. Оценивание выпускной работы осуществляется по результатам презентации робота на основе определенных критериев.
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3. ТЕМАТИЧЕСКОЕ ПЛАНИРОВАНИЕ 

	№ п./п.
	Дата 
проведения 
урока
	Наименование раздела, темы (количество часов)


	РАЗДЕЛ 1. Введение. Инструктаж по ТБ (2 ч.)

	1. 
	
	Техника безопасности. Введение в робототехнику.

	2. 
	
	Современные разработки. Робототехнические наборы, история появления

	РАЗДЕЛ 2. Робототехнический конструктор «LEGO MINDSTORMS» (8 ч).

	3. 
	
	Основные возможности робототехнического набора «LEGO MINDSTORMS NXT». Состав набора, названия деталей.

	4. 
	
	Знакомство с контроллером NXT Brick.

	5. 
	
	Двигатели и различные датчики.

	6. 
	
	Освоение навыков работы с «LEGO MINDSTORMS».

	7. 
	
	Сборка базового робота по инструкции. Подключение сенсоров и двигателей к контроллеру.

	8. 
	
	Основы управления роботом. 

	9. 
	
	Встроенная оболочка NXT Program.

	10. 
	
	Программирование робота на движение. Работа с датчиками.

	РАЗДЕЛ 3. Среда программирования RobotC (22 ч.)

	11. 
	
	Знакомство со средой разработки RobotC. Типы данных в RobotC. Структура программы. 

	12. 
	
	Линейные алгоритмы. Управление двигателями и временные задержки.

	13. 
	
	Работа с энкодерами. Программирование робота на движение на заданное расстояние. Измерение расстояния. 

	14. 
	
	Число ПИ. Диаметр и длина окружности. Курвиметр и одометр.

	15. 
	
	Ветвящиеся алгоритмы в RobotC. Получение данных с сенсоров. Синхронизация двигателей. 

	16. 
	
	Программирование на запуск/остановку от датчика касания.

	17. 
	
	Работа с дисплеем. Вывод данных на экран. Отображение показаний датчиков, различных переменных. 
Использование графических возможностей дисплея.

	18. 
	
	Циклические алгоритмы в RobotC. Примеры использования в робототехнике. 

	19. 
	
	Плавное ускорение и торможение робота. Движение по квадрату.

	20. 
	
	Решение задач. Программирование робота на движение до препятствия.

	21. 
	
	Решение задач. Программирование робота на движение возврата на исходную позицию.

	22. 
	
	Решение задач. Программирование робота на объезд препятствий.

	23. 
	
	Оператор выбора в RobotC. Работа с датчиком цвета. Вывод показаний датчика на экран. 

	24. 
	
	Программирование робота на различные действия в зависимости от показаний датчика цвета.

	25. 
	
	Подпрограммы. Использование подпрограмм в RobotC. Оформление процедур и функций. 

	26. 
	
	Написание подпрограмм для поворотов робота вправо и влево.

	27. 
	
	Функции для работы с Bluetooth. Программирование.

	28. 
	
	Удаленное управление роботом через Bluetooth, передача данных. 

	29. 
	
	Сборка пульта управления.

	30. 
	
	Движение по линии. Принцип соревнований. Регламент. Примеры конструкций роботов. 

	31. 
	
	Разработка и сборка собственной конструкции робота для гонок по линии.

	32. 
	
	Разработка и сборка собственной конструкции робота для гонок по линии.

	РАЗДЕЛ 4. Алгоритмы управления роботами (10 ч.)

	33. 
	
	Алгоритмы управления роботом. Движение по линии. 

	34. 
	
	Основы теория управления. Робот как объект управления.

	35. 
	
	Релейный двухпозиционный регулятор. Ручная и автоматическая калибровка датчиков.

	36. 
	
	Программирование робота на движение по линии, практическая проверка.

	37. 
	
	Алгоритмы управления LEGO-роботом. Движение по линии. 

	38. 
	
	П-регулятор. ПД-регулятор. ПИД-регулятор.

	39. 
	
	Разработка алгоритма движения по линии. Настройка регуляторов. 

	40. 
	
	Доработка конструкции робота. Отладка программы движения по линии.

	41. 
	
	Продолжение работы над программой движения по линии. 

	42. 
	
	Отладка программы движения по линии на макете трассы.

	РАЗДЕЛ 5. Механические передачи (10 ч.)

	43. 
	
	Знакомство с зубчатой передачей. Виды шестерёнок. Виды зубчатых передач. Применение зубчатых передач в технике. 

	44. 
	
	Понятие ведущего и ведомого колеса. Соединения с повышающей и понижающей передачей. Передаточное число.

	45. 
	
	Червячная передача. Преимущества и недостатки.

	46. 
	
	Конструирование и сборка редукторов с заданным передаточным числом.

	47. 
	
	Повторение темы о механических передачах, виды зубчатых передач, передаточное отношение, повышающая и понижающая передачи. 

	48. 
	
	Изучение дифференциала и принцип его работы.

	49. 
	
	Сборка конструкции с использованием дифференциала.

	50. 
	
	Сборка полноприводного робота.

	51. 
	
	Сборка манипулятора ковша, работающего от одного мотора.

	52. 
	
	Точное управление манипулятором.

	РАЗДЕЛ 6. Робототехнический конструктор «VEX EDR» (16 ч.)

	53. 
	
	Основные возможности робототехнического набора «VEX EDR». Состав набора, названия деталей. 

	54. 
	
	Знакомство с контроллером VEX Cortex, двигателями и различными датчиками.

	55. 
	
	Освоение навыков работы с «VEX EDR». 

	56. 
	
	Сборка базового робота по инструкции. Подключение сенсоров и двигателей к контроллеру.

	57. 
	
	Основы управления роботом. Использование среды программирования RobotC. 

	58. 
	
	Программирование робота на движение. Работа с датчиками.

	59. 
	
	Работа с сервоприводами и энкодерами. Обратная связь. Измерение угла поворота вала двигателя.

	60. 
	
	Работа с датчиком расстояния. 

	61. 
	
	Программирование робота на движение до объекта.

	62. 
	
	Датчик углового ускорения (акселерометр). Примеры использования в технике. 

	63. 
	
	Работа с датчиком ускорения в RobotC. Фильтрация показаний.

	64. 
	
	Датчик угловой скорости (гироскоп). Примеры использования в технике. 

	65. 
	
	Работа с датчиком ускорения в RobotC. Фильтрация показаний.

	66. 
	
	Режим дистанционного управления роботами на базе «VEX EDR». 

	67. 
	
	Использование джойстика для управления роботом. 

	68. 
	
	Написание программы управления роботом.
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