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I. ПОЯСНИТЕЛЬНАЯ ЗАПИСКА
1.   Обоснование   необходимости   разработки   и   внедрения   предлагаемой программы в образовательный процесс.
Нормативные документы

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

· Концепция развития дополнительного образования детей (утверждена распоряжением Правительства Российской Федерации от 4 сентября 2014 г. № 1726-р) 

· Порядок организации и осуществления образовательной деятельности по дополнительным общеобразовательным программам (утвержден Приказом Министерства образования и науки Российской Федерации (Минобрнауки России) от 29 августа 2013 г. N 1008

· Постановление Главного государственного санитарного врача Российской Федерации от 4 июля 2014 г. N 41 г. Москва «Об утверждении СанПиН 2.4.4.3172-14 «Санитарно-эпидемиологические требования к устройству, содержанию и организации режима работы образовательных организаций дополнительного образования детей».

В настоящее время человеку всё меньше приходится использовать физическую силу. Многие сферы деятельности автоматизированы, то есть тяжелую физическую работу за людей выполняют роботы, сложные подсчеты и сбор данных производят компьютеры. Поэтому подрастающему поколению просто необходимо уметь взаимодействовать и разбираться в современных технологиях.

Программа "Робототехника" - технической направленности. Носит образовательно-развивающий характер, направлена на раскрытие индивидуальных особенностей учащихся, овладение навыками конструирования, программирования на базе конструктора VEX IQ и 3D моделирования. 

Актуальность программы состоит в выполнении социального заказа современного общества, направленного на подготовку подрастающего поколения к полноценной работе в условиях глобальной информатизации всех сторон общественной жизни.
2.
Цель и задачи программы.
Целью программы является знакомство обучающихся с методами создания роботов и написания программного обеспечения для них. 

Обучающие задачи:  развитие познавательного интереса к гаджетам, обучение основам робототехники, программирования и 3D моделирования. 

Воспитательные задачи:  формирование культуры общения и поведения в социуме, воспитание творческой, самостоятельной, активной личности на основе индивидуальных особенностей в процессе коллективной деятельности. 

Развивающие задачи: развитие творческих способностей и логического мышления обучающихся, развитие умения излагать мысли в четкой логической последовательности, отстаивать свою точку зрения, анализировать ситуацию и самостоятельно находить ответы на вопросы путем логических рассуждений, развитие умения выстраивать гипотезу и сопоставлять с полученным результатом. 

3. Формы и режим занятий. 

Режим занятий: 3 раза в неделю по 2 учебных часа. 

Практические занятия составляют большую часть программы. 

Формы проведения занятий: лекция, «мозговой штурм», практическое занятие. 

Особенности программы: данная программа рассчитана на детей одного возраста 13-15 лет 

4. Методы обучения. 

Словесные методы обучения - лекция, объяснение, рассказ, беседа, диалог, консультация. 

Методы практической работы:  

Методы проблемного обучения - эвристическая беседа: постановка проблемных вопросов; объяснение основных понятий, определений, терминов; создание проблемных ситуаций: постановка проблемного вопроса; самостоятельная постановка, формулировка и решение проблемы обучающимися: поиск и отбор аргументов, фактов, доказательств и др.; 

Наглядный метод обучения – рисунки, фотографии; таблицы, схемы, чертежи, графики, презентации; демонстрационные материалы. 

Метод программированного обучения — предусматривает разумное сочетание всех методов обучения преобладающей или определяющей роли самостоятельного обучения. 

5. Ожидаемые результаты. 

Обучающийся должен знать: 

Простые механизмы, как работают датчики Vex iq, основы программирования в RobotC, основы 3D моделирования.
Обучающийся должен уметь: 

Читать инструкции и схемы, пользоваться поисковыми системами, применять изученные механизмы в своих моделях, проектировать  и программировать собственные модели под конкретные задачи, создавать и печатать 3D модели.
Механизм оценки: 

· проектное задание; 

· тесты.
II. УЧЕБНО - ТЕМАТИЧЕСКИЙ ПЛАН
Первый год обучения
	№
уроков
	№
тем
	Содержание
	Количество часов
	Сроки

	
	
	
	Всего
часов
	Теория
	Практика 
	

	1
	1
	Знакомство. Возможности конструктора. Техника безопасности.
	2
	2
	-
	

	2
	2
	Хитрости конструирования.
	2
	-
	2
	

	3
	3
	Что такое энергия?
	2
	-
	2
	

	4
	4
	Устойчивость конструкции.
	2
	-
	2
	

	5
	5
	Основной принцип механики.
	2
	1
	1
	

	6-8
	6
	Рычаг. Как работает топор?
	6
	-
	6
	

	9-11
	7
	Зубчатые колеса.
	6
	-
	6
	

	12
	8
	Ременные и цепные передачи.
	2
	-
	2
	

	13
	9
	Первичная настройка VEX IQ.
	2
	-
	2
	

	14
	10
	Сборка и улучшение телеги.
	2
	-
	2
	

	15
	11
	Первая программа в RobotC
	2
	-
	2
	

	16-30
	12
	Основы программирования робота.
	30
	6
	24
	

	31-36
	13
	Манипулятор.
	12
	-
	12
	

	37-66
	14
	Работа с датчиками в VEX IQ.
	60
	-
	60
	

	67
	15
	Введение в 3D-печать.
	2
	2
	-
	

	68-91
	16
	3D моделирование.
	24
	12
	12
	

	92-93
	17
	Подготовка модели к печати. Слайсер.
	4
	2
	2
	

	94-102
	18
	Аттестация.
	18
	-
	18
	

	
	
	Итого часов: 
	204
	25
	179
	


Второй год обучения

	№
уроков
	№
тем
	Содержание
	Количество часов
	Сроки

	
	
	
	Всего
часов
	Теория
	Практика 
	

	1
	1
	Возможности конструктора. Техника безопасности.
	2
	2
	-
	

	2-4
	2
	Сборка базового робота.
	6
	-
	6
	

	5
	3
	Функциональная схема робота.
	2
	2
	-
	

	6-7
	4
	Робот для решения задач автоматического управления.
	4
	-
	4
	

	8-13
	5
	Повторение основ программирования на языке C
	12
	4
	8
	

	14-21
	6
	Особенности программирования в RobotC.
	16
	6
	10
	

	22-23
	7
	Простейшие движения робота.
	4
	-
	4
	

	24
	8
	Движения с контролем оборота двигателя.
	2
	-
	2
	

	25-27
	9
	Автономное движение роботов с датчиками касания.
	6
	-
	6
	

	28-29
	10
	Танец в круге.
	4
	-
	4
	

	30
	11
	Движение вдоль линии на одном датчике.
	2
	-
	2
	

	31-32
	12
	Пульт из датчиков касания.
	4
	-
	4
	

	33-38
	13
	Релейный регулятор.
	12
	-
	12
	

	39-40
	14
	Движение вдоль линии на двух датчиках.
	4
	-
	4
	

	41-60
	15
	Пропорциональный регулятор.
	40
	-
	40
	

	61-62
	16
	Пульт управления роботом.
	4
	-
	4
	

	63-72
	17
	Управление роботом на omni-колесах.
	10
	-
	10
	

	73-81
	18
	Внутренние соревнования.
	18
	-
	18
	

	82-95
	19
	3D моделирование.
	28
	-
	28
	

	96-102
	20
	Аттестация.
	14
	-
	14
	

	
	
	Итого часов: 
	204
	
	
	


	Календарный учебный график
по дополнительной общеобразовательной программе «РОБОТОТЕХНИКА» (204 часа)

	год обучения
	сентябрь
	октябрь
	ноябрь
	декабрь
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	1
	2
	3
	4
	5
	6
	7
	8
	9
	10
	11
	12
	13
	14
	15
	
	
	
	
	
	
	
	

	1
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	 
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	Итого в 1 полугодии: 86 часов
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	год обучения
	январь
	февраль
	март
	апрель
	май

	
	16
	17
	18
	19
	20
	21
	22
	23
	24
	25
	26
	27
	28
	29
	30
	31
	32
	33
	34

	1
	 
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	 
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	 
	2
	2
	2
	 
	2
	2
	2
	2
	2
	2
	2

	
	Итого во 2 полугодии: 98 часов

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Промежуточная аттестация
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	Итоговая аттестация
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


III. СОДЕРЖАНИЕ ПРОГРАММЫ
Первый год обучения

	Тема 1. Знакомство. Возможности конструктора. Техника безопасности.
Постановка целей и задач на учебный год. Правила техники безопасности. Демонстрация моторов, датчиков и деталей конструктора VEX IQ.
	2 часа теория

	Тема 2. Хитрости конструирования.

Особенности создания жестких конструкций. Создаем подвижный и неподвижный параллелепипед из деталей конструктора VEX IQ.
	2 часа практика

	Тема 3. Что такое энергия?

Рассматриваем виды энергии, с которыми придется столкнуться при работе с конструктором. Создаем мотор из резинок.
	2 часа практика.

	Тема 4. Устойчивость конструкции.

Что такое центр масс? Создаем конструкции с широким и узким основанием, пробуем опрокинуть или подвинуть.
	2 часа практика.

	Тема 5. Основной принцип механики.
Опытным путем приходим к выводу: либо легко, но далеко, либо быстро, но сложно.
	2 часа практика.

	Тема 6. Рычаг.

Учимся строить рычаг, разбираемся с понятиями: точка опоры, точка приложения силы, точка модернизации и съема силы. Рассматриваем работу топора на основе деталей конструктора.
	6 часов практика.

	Тема 7. Зубчатые колеса.

Собираем зубчатую передачу из колес разного размера. Опытным путем наблюдаем разницу в скорости вращения. Передаточное отношение. В каком случае выигрываем в силе, а в каком в скорости? Комбинации зубчатых колес. Эффективный запуск волчка.
	6 часов практика.

	Тема 8. Ременные и цепные передачи.

Построение модели с ременной передачей и построение модели с цепной передачей. Сравнение.
	2 часа практика.

	Тема 9. Первичная настройка VEX IQ.

Сборка базовой модели робота. Настройка робота. Подключение джостика.
	2 часа практика.

	Тема 10. Сборка и улучшение телеги.

Собираем стандартную модель телеги из набора VEX IQ. Затем улучшаем её. Установка датчиков.
	2 часа практика.

	Тема 11. Первая программа в RobotC.

Инициализация моторов и датчиков в среде программирования. Синтаксис языка C.  Переменные. Запускаем моторы.
	2 часа практика.

	Тема 12. Основы программирования робота.

Программирование робота в простом лабиринте. Циклы в RobotC. Ветвления в RobotC. Простейшее управление робота с пульта. Двоичное кодирование. Switch-Case в RobotC. Использование функций. Программирование пульта на основе линейной функции. Управление на одном стике. Help в RobotC, датчик-лампочка, RGB шим. Управление скоростью вращения двигателя. Контроль угла поворота оси двигателя, управление роботом при помощи отклонений стика.
	6 часов теория.

24 часов практика.

	Тема 13. Манипулятор.

Собираем робо-руку из конструктора. Управление манипулятором в RobotC. Управляем точно, метод ошибки.
	10 часов практика.

	Тема 14. Работа с датчиками VEX IQ.

Датчик касания. Датчик цвета. Танец в круге. Движение по черной линии с одним датчиком. Движение по черной линии на двух датчиках. Датчик расстояния. Плавное движение за рукой. Повышение точности датчиков. Движение около стены., слежение. Точное движение робота. Гироскоп. Создаем упрямого робота. Движение по азимуту с энкодерами. Пропорциональный регулятор для движения по линии. Трюки движения на линии. Выходы из цикла на перекрестках.
	60 часов практика

	Тема 15. Введение в 3D печать.

Принцип работы. Виды 3D-принтеров. Виды пластиков, их отличия и области применения.  
	2 часа теория

	Тема 16. 3D моделирование.

Возможности программы для 3D моделирования Blender. Режим редактирования. Сглаживание. Инструмент пропорционального редактирования. Выдавливание. Вращение. Кручение. Шум и инструмент деформации. Создание фаски. Инструмент децимации. Кривые и поверхности. Текст. Деформация объекта с помощью кривой. Создание поверхности. Создание простых моделей: пирамидка, снеговик, мебель, посуда.
	12 часов теория
12 часов практика

	Тема 17. Подготовка модели к печати. Слайсер.

Для чего нужен слайсер. Импорт модели. Работа с основными параметрами. Экспорт модели в формат gcode.
	2 часа теория

2 часа практика

	Тема 18. Аттестация.

Аттестация в учебном году происходит 3 раза.

Входящая аттестация проводится на втором занятии учебного года и составляет 2 практических часа, где учащимся предлагается пройти тестирование на знание основ робототехники и программирования.

Промежуточная аттестация составляет 4 практических часа. Первые 2 часа отдаются на проверку теоретических знаний в виде тестирования. Вторые 2 часа отводятся на задание непосредственно с конструктором.

Итоговая аттестация составляет 12 практических часов, на которых учащимся предстоит выполнить проектное задание  на VEX IQ и реализовать 3D модель.
	18 часов практика


Второй год обучения
	Тема 1. Возможности конструктора. Техника безопасности.

Постановка целей и задач на учебный год. Правила техники безопасности. Демонстрация моторов, датчиков и деталей конструктора VEX EDR.
	2 часа теория

	Тема 2. Сборка базового робота.
Собираем базового робота VEX EDR. Знакомимся с деталями. 
	6 часов практика

	Тема 3. Функциональная схема робота.
Информационно-измерительная система, информационно-управляющая система, исполнительная система.
	2 часа теория.

	Тема 4. Робот для решения задач автоматического управления.
Модифицируем базовую модель под задачи автоматического управления
	4 часа практика.

	Тема 5. Повторение основ программирования на языке C.
Переменные, типы переменных. Массивы. Функции. Операторы. Циклы и ветвления. Операторы цикла. Решение задач на языке C.
	4 часа теория
8 часов практика

	Тема 6. Особенности программирования в RobotC.
Функции в RobotC. Параллельные задачи, конфигурирование, управление двигателями. Широтно-импульсная модуляция. Компиляция, загрузка и запуск программы. Команды ожидания, задержки и таймеры. Использование датчиков.
	6 часов теория
10 часов практика

	Тема 7. Простейшие движения робота.

Программирование движений вперед-назад и поворотов. Программирование движение по квадрату  двумя способами.
	4 часа практика

	Тема 8. Движения с контролем оборота двигателя.
Подключение энкодеров. Программирование.
	2 часа практика

	Тема 9. Автономное движение роботов с датчиками касания.
Подключение датчиков касания. Программирование движения робота с одним и двумя датчиками касания.
	6 часов практика

	Тема 10. Танец в круге.
Подключение датчика освещенности. Алгоритмы для реализации танца робота в круге с использованием датчика освещенности.
	4 часа практика

	Тема 11. Движение вдоль линии на одном датчике.
Реализуем алгоритм движения робота вдоль черной линии.
	2 часа практика.

	Тема 12. Пульт из датчиков касания.
Сложные ветвления. Формула Хартли. Создаем пульт управления из двух датчиков касания.
	4 часа практика.

	Тема 13. Релейный регулятор.
Программирование робота, способного удерживать подъемное устройство манипулятора на определенной высоте. Движение по линии на одном датчике с использованием релейного регулятора. Движение вдоль стены по датчику расстояния с использованием релейного регулятора.
	12 часа практика.

	Тема 14. Движение вдоль линии на двух датчиках.
Подключаем два датчика Line  Tracker и реализуем алгоритм движения вдоль черной линии.
	4 часа практика

	Тема 15. Пропорциональный регулятор.
Удерживание манипулятора с помощью пропорционального регулятора. Езда по линии и вдоль стены. Точные движения робота, основанные на использовании пропорционального регулятора и энкодеров. Езда по линии на двух датчиках освещенности. Движение по линии с использованием пропорционально-кубического и пропорционально- дифференциального регулятора.
	40 часов практика.

	Тема 16. Пульт управления роботом.
Учимся программировать пульт дистанционного управления.
	4 часа практика.

	Тема 17. Управление роботом на omni-колесах.
Строим робота на omni-колесах. Осуществляем управление.
	10 часов практика.

	Тема 18. Внутренние соревнования.
Строим поле для соревнований. Проводим внутренние соревнования по регламенту VEX Robotics Competition Starstruck. 
	18 часов практика.

	Тема 19. 3D моделирование.
Вспоминаем основные инструменты для 3D моделирования в Blender. Создаем и печатаем новые 3D модели повышенной сложности.
	28 часов практика.

	Тема 20. Аттестация.
Аттестация в учебном году происходит 3 раза.

Входящая аттестация проводится на втором занятии учебного года и составляет 2 практических часа, где учащимся предлагается пройти тестирование на знания, полученные в первом учебном году.

Промежуточная аттестация составляет 4 практических часа. Первые 2 часа отдаются на проверку теоретических знаний в виде тестирования. Вторые 2 часа отводятся на задание непосредственно с конструктором.

Итоговая аттестация составляет 8 практических часов, на которых учащимся предстоит выполнить проектное задание  на VEX EDR и реализовать 3D модель.
	14 часов практика.


IV. МЕТОДИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ ПРОГРАММЫ
Для успешного учебно-воспитательного процесса и полной реализации

программы имеются:

· методические сборники и литература по данному направлению;

· схемы и инструкции для учебных занятий;

· тестовые задания и упражнения по всем разделам программы;

· раздаточный материал (бланки тестовых заданий).

· презентации.
Материально - техническое обеспечение программы
· Оборудование для показа презентаций и видео (проектор или большой экран);
· ПК или ноутбуки - 7 
· Набор VEX IQ Super Kit - 7
· Набор VEX EDR - 7
· Поле для соревнований
· 3D принтер
· Пластик для 3D принтера
V. СПИСОК ИСПОЛЬЗУЕМОЙ ЛИТЕРАТУРЫ

1.
Учебно-методическое пособие "Основы робототехники и программирования с VEX EDR" О.А. Горнов
2. "Основы робототехники" (базовый уровнь) К.В. Ермишин, С.В. Косаченко
3.  Методические рекомендации для учителя "Основы робототехники VEX IQ" Д.А. Каширин, Н.Д. Федорова
4. "Объектно-ориентированное программирование в с++"  Р.Лафоре
5. "Робототехника на VEX IQ" О.А. Горнов 
6. "3D-печать с нуля" Д. Горьков
7. " Blender Basics" James Chronister перевод Азовцев Юрий
PAGE  
2

