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Пояснительная записка

Современный этап развития общества характеризуется ускоренными темпами освоения техники и технологий. Непрерывно требуются новые идеи для создания конкурентоспособной продукции, подготовки высококвалифицированных кадров. Внешние условия служат предпосылкой для реализации творческих возможностей личности, имеющей в биологическом отношении безграничный потенциал.

Школьное образование должно соответствовать целям опережающего развития. Для этого в школе должно быть обеспечено 

изучение не только достижений прошлого, но и технологий, которые пригодятся в будущем,

обучение, ориентированное как на знаниевый, так и деятельностный аспекты содержания образования.

Таким требованиям отвечает робототехника.

В наше время робототехники и компьютеризации подростков необходимо учить решать задачи с помощью автоматов, которые он сам может спроектировать, защищать свое решение и воплотить его в реальной модели, т.е. непосредственно сконструировать и запрограммировать. Предмет робототехники – это создание и применение роботов, других средств робототехники и основанных на них технических систем и комплексов различного назначения.

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

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.

Актуальность данной программы состоит в том, что робототехника в школе способствует развитию коммуникативных способностей обучающихся, развивает навыки взаимодействия, самостоятельности при принятии решений, раскрывает их творческий потенциал. Дети и подростки лучше понимают, когда они что-либо самостоятельно создают или изобретают. При проведении занятий по робототехнике этот факт не просто учитывается, а реально используется на каждом занятии.

Реализация этой программы помогает развитию коммуникативных навыков учащихся за счет активного взаимодействия детей в ходе групповой проектной деятельности.

Рабочая программа составлена на основании Закона РФ «Об образовании в Российской Федерации» (№273-ФЗ от 29.12.2012), Концепции развития дополнительного образования детей (утв. Распоряжением Правительства РФ от 04.09.2014 №176-р).

Место программы «Территория роботов» в учебном плане

Данная программа расчитана для обучающихся 5-9 классов, занятия проводятся 2 раза в неделю по 1 часу.
Для реализации программы данный курс обеспечен наборами-лабораториями Лего серии Образование "Конструирование первых роботов» и базовым и ресурсным наборами Lego Mindstorms EV3, компьютерами, принтером, сканером, видео оборудованием. 

Цель – формирование умений и навыков в сфере технического проектирования, моделирования и конструирования.

Задачи образовательной программы:

Образовательные:

Использование современных разработок по робототехнике в области образования, организация на их основе активной внеурочной деятельности учащихся;

Развивающие:

Развитие у школьников инженерного мышления, навыков конструирования, программирования и эффективного использования кибернетических систем;
Развитие мелкой моторики, внимательности, аккуратности и изобретательности;

Развитие креативного мышления и пространственного воображения учащихся.

Воспитательные:

Формирование навыков проектного мышления, работы в команде.

Новизна программы заключается в изменении подхода к обучению подростков, а именно – внедрению в образовательный процесс новых информационных технологий, сенсорное развитие интеллекта учащихся, который реализуется в телесно-двигательных играх, побуждающих учащихся решать самые разнообразные познавательно-продуктивные, логические, эвристические и манипулятивно-конструкторские проблемы.

В наше время робототехники и компьютеризации подростков необходимо учить решать задачи с помощью автоматов, которые он сам может спроектировать, защищать свое решение и воплотить его в реальной модели, т.е. непосредственно сконструировать и запрограммировать.

Возраст детей, участвующих в реализации данной программы: 11 - 15 лет.
Конструктор LEGO education позволяет школьникам в форме познавательной игры узнать многие важные идеи и развить необходимые в дальнейшей жизни навыки. Занятия по программе формируют специальные технические умения, развивают аккуратность, усидчивость, организованность, нацеленность на результат. 

Планируемые результаты:

Предметные:

владение знаниями и навыками в области разработки макетов информационных, механических, электронных и микропроцессорных модулей робототехнических систем;

владение основами разработки алгоритмов и составления программ управления роботом;

способность проводить настройку и отладку конструкции робота;

способность обучающихся к самостоятельному решению ряда технических задач с использованием образовательных робототехнических конструкторов, создание творческих проектов. 

Метапредметные:

способен извлекать, анализировать и использовать информацию из различных источников;

способен выстраивать продуктивные отношения в ходе решения технических и проектных задач в группе, команде, с педагогом;

умеет формулировать, аргументировать и отстаивать свое мнение.

Учебно - тематический план

	№ п/п
	Название раздела и темы
	Количество часов

	1
	Раздел 1. Вводное занятие
	1

	2
	Тема 1.1

Техника безопасности в лаборатории робототехники
	0,5

	3
	Тема 1.2 

Знакомство с конструктором LEGO
	0,5

	4
	Раздел 2.Что такое робототехника?
	0,5

	5
	Тема 2.1 История робототехники. 
	0,5

	6
	Раздел 3. Что такое робот?
	1,5

	7
	Тема 3.1 Роботы в нашей жизни 
	1

	8
	Тема 3.2. Современные роботы
	0,5

	9
	Раздел 4. Элементы робота
	3

	10
	Тема 4.1 

Платформа
	1

	11
	Тема 4.2 

Двигатель
	0,5

	12
	Тема 4.3 Микроконтроллеры
	1,5

	13
	Раздел 5. Робот 

на связи
	1,5

	14
	Тема 5.1

Управление роботом через Bluetooth 
	0,5

	15
	Тема 5.2 Автономные роботы
	1

	16
	Раздел 6. Сенсоры
	1,5

	17
	Тема 6.1 Ультразвуковой датчик
	0,5

	18
	Тема 6.2

Датчик касания
	0,5

	19
	Тема 6.3 Гироскопический датчик. Датчик цвета.
	0,5

	21
	Раздел 7. Учим робота
	10,5

	22
	Тема 7.1 Программирование робота
	10,5

	23
	Раздел 8. Собираем робота
	4,5

	24
	Тема 8.1 

Сборка модели робота
	3

	25
	Тема 8.2 Программирование робота
	1,5

	26
	Раздел 9. Простые механизмы в робототехнике
	9

	27
	Тема 9.1 Передаточные числа и зубчатая передача
	1,5

	28
	Тема 9.2

 Изменение угла вращения
	1,5

	29
	Тема 9.3 Использование червячной передачи
	1,5

	30
	Тема 9.4 Поворотные механизмы. Механизмы с возвратно – поступательным движением. Кулачковый механизм.
	1,5

	31
	Тема 9.5 
Вращения с помощью ремней. Передача вращения с помощью гусениц. 
	3

	32
	Раздел 10. Машины в робототехнике
	4,5

	33
	Тема 10.1 

Вращение колес с помощью двигателя. Ролики.
	0,5

	34
	Тема 10.2 Гусеничные машины
	1

	35
	Тема 10.3 

Движение без колеса
	1,5

	36
	Тема 10.4

 «Руки», «крылья» и другие элементы робота
	1,5

	37
	Раздел 11. 

3D –графика в робототехнике
	3

	38
	Тема 11.1. Знакомство и изучение 3D –графики с использованием программы Lego Digital Designer
	1,5

	39
	Тема 11.2. 

Создание 3D моделей с помощью 3D-конструктора Lego Digital Designer
	1,5

	40
	Раздел 12 «Простые механизмы. Теоретическая механика» - 1 час
	1

	41
	Тема 12.1 Простые механизмы и их применение
	0,5

	42
	Тема 12.2 Механические передачи
	0,5

	43
	Раздел 13 «Силы и движение. Прикладная механика» 
	4

	44
	Тема 13.1 Конструирование модели «Уборочная машина»


	1

	45
	Тема 13.2 Игра «Большая рыбалка»

	1

	46
	Тема 13.3 Свободное качение

	1

	47
	Тема 13.4 Конструирование модели «Механический молоток»

	1

	48
	Раздел 14 «Средства измерения. Прикладная математика» 
	4

	49
	Тема 14.1 Конструирование модели «Весы»

	2

	50
	Тема 14.2 Конструирование модели «Часы»

	2

	51
	Раздел 15 «Энергия. Использование сил природы» 
	4

	52
	Тема 15.1 Энергия природы (ветра, воды, солнца)


	2

	53
	Тема 15.2 Инерция. Преобразование потенциальной энергии в кинетическую.

	2

	54
	Раздел 16 «Машины с электроприводом» 
	10

	55
	Тема 16.1 Конструирование модели «Тягач»


	3

	56
	Тема 16.2 Конструирование модели «Гоночный автомобиль»

	4

	57
	Тема 16.3 Конструирование модели «Робопёс»
	3

	58
	Раздел 17. Готовимся к соревнованиям
	12

	59
	Тема 17.1 «Движение по линии»
	2

	60
	Тема 17.2

«Робот Сумо»
	2

	61
	Тема 17.3 

« Роботы- футболисты»
	2

	62
	Тема 17.4 «Кегельринг»
	2

	63
	Тема 17.5 «Биатлон»
	2

	64
	Тема 17.6 «Лабиринт»
	2

	65
	Раздел 18. Участие в выставках, конкурсных мероприятиях, соревнованиях и показательных выступлениях
	3

	66
	Тема 18.1 

Подготовка роботов к участию в мероприятиях
	1,5

	67
	Тема 18.2

Показательные выступления. Мини соревнования

(открытое занятие)
	1,5

	68
	Раздел 19.

Итоговое занятие
	1,5

	
	Всего 
	72


Структура и содержание программы 

В структуре изучаемой программы выделяются следующие основные разделы:

Раздел 1. Вводное занятие (1 часа)

Тема 1.1. Техника безопасности в лаборатории робототехники 

Инструктаж по технике безопасности, знакомство с санитарно-гигиеническими требованиями при работе на персональных компьютерах, действиями при чрезвычайных ситуациях. 

Игры-тренинги «Безопасное поведение». 

Форма контроля: Тестирование. Педагогическое наблюдение
Тема 1.2. Знакомство LEGO.
История создания и развития компании LEGO.

Элементы конструктора LEGO EV3. Базовые и дополнительные наборы конструктора.

Работа с конструктором LEGO. Знакомство с элементами конструктора: названия, устройство, назначение.

Форма контроля:Педагогическое наблюдение

Раздел 2. Что такое робототехника? (0,5 часа)

Тема 2.1. История робототехники 

Понятие «робототехника». Робототехника как наука. Отрасли робототехники.

Викторина «Роботы и робототехника». Работа с конструктором Lego.

Форма контроля:Педагогическое наблюдение.

Раздел 3. Что такое робот? (1,5 часа)
Тема 3.1. Роботы в нашей жизни.

Виды роботов. Роботы в быту и на производстве.

Викторина «Роботы и искусственный интеллект». Работа с конструктором LEGO.

Форма контроля: Педагогическое наблюдение.
Тема 3.2. Современные роботы

Беспилотные транспортные робототехнические средства. Роботы в научных исследованиях и в медицине. Роботы-спасатели. Роботы в повседневной жизни. 

Викторина «Кто это сделал человек или робот?». Работа с конструктором LEGO. 
Форма контроля: педагогическое наблюдение.
Раздел 4. Элементы робота (3 часа)

Тема 4.1. Платформа 

Техника безопасности при сборке и тестировании роботов. Принцип сборки роботов на базе конструктора LEGO. Правила крепления двигателей и датчиков. Основные схемы сборки роботов. Правила использования инструкций по сборке роботов. Условные обозначения и символы в инструкциях по сборке роботов.

Сборка роботов. «Робот-пятиминутка». «Базовый робот». Крепление датчиков к роботам.

Форма контроля: проверка сборки конструктора.
Тема 4.2. Двигатель 
Принцип работы двигателей, входящих в наборы LEGO. Правила подключения двигателей к микроконтроллеру. Способы поворота робота при помощи двигателей. Реверсивное движение двигателей. Программирование движения робота в визуальной среде программирования на микроконтроллере.

Подключение двигателей к микроконтроллеру. Сборка модели движущейся одномоторной тележки без микроконтроллера. Программирование движения по заданному маршруту базовых роботов через визуальную среду программирования на микроконтроллере.

Форма контроля: проверка сборки конструктора.
Тема 4.3. Микроконтроллер 

Устройство, порты и принцип работы микроконтроллера. Навигация в меню программной среды микроконтроллера. Настройка микроконтроллера. Визуальная среда программирования микроконтроллера: принцип программирования, назначение основных программных блоков.

Подключение датчиков и двигателей к микроконтроллеру. Программирование через встроенную визуальную среду базовых роботов для выполнения заданий: «Гонка по прямой», «Кольцевая гонка», «Танец робота», «Робосигнализация», «Определение цвета», «Дальномер».

Форма контроля: педагогическое наблюдение.

Раздел 5. Робот на связи (1,5 часа) 

Тема 5.1. Управление роботом через Bluetooth.
Принцип работы Bluetooth. Способы удаленного управления роботом на базе микроконтроллера. Соединение двух роботов по Bluetooth. Программные средства на различных платформах для удаленного управления роботами. Управления роботом при помощи пульта, собранного на базе микроконтроллера.

Удаленное управление роботом на базе микроконтроллера. Соединение по Bluetooth двух микроконтроллеров.

Соревнование управляемых роботов: «Гонки с препятствиями», «Лабиринт», «Слепое управление», «Луноход», «Робофутбол». 

Форма контроля: Проверка сборки конструктора, педагогическое наблюдение.
Тема 5.2. Автономные роботы
Понятие «Автономный робот». Понятие «Искусственный интеллект». Автономные роботы: основные виды, способы работы.

Сборка и программирование автономного робота для гонок с препятствиями.

Форма контроля: педагогическое наблюдение, проверка сборки конструктора.
Раздел 6. Сенсоры (1,5 часов)

Тема 6.1. Ультразвуковой датчик

Принцип работы и способы применения ультразвукового датчика. Правила подсоединения и подключения ультразвукового датчика. Программирование ультразвукового датчика во встроенной визуальной среде программирования.

Сборка и программирование робота с ультразвуковым датчиком для выполнения задания «Движение с препятствиями». Мини соревнования «Челночный бег».

Форма контроля: педагогическое наблюдение, проверка сборки конструктора.
Тема 6.2. Датчик касания

Принцип работы и способы применения датчика касания. Правила подсоединения и подключения датчика касания. Программирование датчика касания во встроенной визуальной среде программирования.

Сборка и программирование робота с датчиком касания для выполнения задания «Движение с препятствиями». Мини соревнования «Челночный бег».

Форма контроля: педагогическое наблюдение, проверка сборки конструктора.
Тема 6.3. Гироскопический датчик

Принцип работы и способы применения гироскопического датчика. Правила подсоединения и подключения гироскопического датчика. Программирование гироскопического датчика во встроенной визуальной среде программирования.

Сборка и программирование робота с гироскопическим датчиком для выполнения задания «Рисуем квадрат». 

Форма контроля: педагогическое наблюдение, проверка сборки конструктора.
Тема 6.4. Датчик цвета

Принцип работы и способы применения датчика цвета. Правила подсоединения и подключения датчика цвета. Программирование датчика цвета во встроенной визуальной среде программирования.

Сборка и программирование робота с датчиком цвета для выполнения задания «Определи цвет». Мини соревнования-гонки «Движение по сигналу светофора».

Форма контроля: педагогическое наблюдение, проверка сборки конструктора.
Раздел 7. Учим робота (10,5 часов)

Тема 7.1. Программирование робота
Обзор сред программирования для роботов на базе. Знакомство с визуальной средой программирования LEGO. Подключение микроконтроллера к ПК. Взаимодействие с микроконтроллером через визуальную среду программирования. Базовые блоки, используемые для программирования. 

Разработка программ для движения вперед/назад и поворота робота. Программирование робота для движения по заданному маршруту. Программирование робота для определения расстояния до предмета и определения цвета предмета. Программирование робота для соревнования «Гонка по линии». 

Форма контроля: Педагогическое наблюдение.
Раздел 8. Собираем робота (4,5 часа) 

Тема 8.1. Сборка модели робота
Правила и особенности сборки робота. Основные схемы сборки робота. Понятие «симметрия» в робототехнике. Правила крепления проводов и присоединения датчиков.

Сборка базового робота по инструкции. Присоединение датчиков к базовому роботу. Самостоятельная доработка базового робота.

Форма контроля: педагогическое наблюдение, проверка сборки конструктора.
Тема 8.2. Программирование робота
Основные алгоритмы программирования датчиков, входящих в набор LEGO. 

Программирование роботов для выполнения заданий: «Движение вдоль стенки», «Движение по черной линии», «Поиск кегель», «Выталкивание предметов за черную линию» 

Форма контроля: педагогическое наблюдение, проверка сборки конструктора.
Раздел 9. Простые механизмы в робототехнике (9 часов)

Тема 9.1. Передаточные числа и зубчатая передача
Понятия «Передаточное число», «Повышающая и понижающая передачи». Способы применения повышающих и понижающих передач.

Сборка и программирование роботов «Гоночный автомобиль» и «Роботизированный подъемный кран» с использованием повышающей передачи.

Форма контроля: педагогическое наблюдение, проверка сборки конструктора.
Тема 9.2. Изменение угла вращения
Понятие «Угол вращения». Использование изменения угла вращения при сборке и программировании роботов.

Сборка и программирование роботов «Роботизированный подъемный мост», «Шкатулка с сюрпризом».

Форма контроля: педагогическое наблюдение, проверка сборки конструктора.
Тема 9.3. Использование червячной передачи
Понятие «Червячная передача». Способы применения червячной передачи. Примеры применения червячной передачи в робототехнике

Сборка и программирование робота-подъемника.

Форма контроля: педагогическое наблюдение, проверка сборки конструктора.
Тема 9.4. Поворотные механизмы. Механизмы с возвратно – поступательным движением. Кулачковый механизм.
Понятия «Возвратно – поступательное движение» и «Кулачковый механизм». Способы реализации и применения возвратно – поступательного движения. Способы применения кулачкового механизма.

Сборка и программирование роботов «Шагающий робот», «Робот - богомол»

Форма контроля: педагогическое наблюдение, проверка сборки конструктора.
Тема 9.5. Ременная передача. Передача вращения с помощью гусениц. 
Основные способы передачи крутящего момента. Способы реализации и применения ременной передачи. Примеры применения ременной передачи в робототехнике. Передвижение робота с использованием гусениц.

Сборка и программирование роботов «Роботизированная мельница», «Вездеход».

Форма контроля: педагогическое наблюдение, проверка сборки конструктора.
Раздел 10. Машины в робототехнике (4,5 часа)

Тема 10.1. Колеса и ролики
Виды колесной техники. Виды колес в зависимости от направления применения техники. Применение колесного хода в робототехнике.

Сборка и программирование робота на колесном ходу для выполнения задания «Езда по пересеченной местности»

Форма контроля: педагогическое наблюдение, проверка сборки конструктора.
Тема 10.2. Гусеничные машины
Способы применения техники на гусеничном ходу. Применение гусеничного хода в робототехнике.

Сборка и программирование робота «Танк».

Форма контроля: педагогическое наблюдение, проверка сборки конструктора.
Тема 10.3. Движение без колеса
Альтернативные способы передвижения техники. Примеры роботов, использующие отличные от гусеничных и колесных способов передвижения. 

Сборка и программирование робота «Змея».

Форма контроля: Педагогическое наблюдение.
Тема 10.4. «Руки», «крылья» и другие элементы робота
Элементы робота, природа и окружающая среда. Виды и способы создания манипуляторов. Экзоскелеты и бионические руки.

Работа над проектом «Роборука».

Форма контроля: Презентация проекта

Раздел 11. 3D –графика в робототехнике (3 часов)

Тема 11.1. Знакомство и изучение 3D–графики с использованием программы LEGO.
Понятие 3D-модели. Основные программные средства для создания 3D-моделей. Функционал и интерфейс программы LEGO Digital Designer.

Запуск программы LEGO Digital Designer и разработка проекта. Выбор конструктора для доступа к видам деталей. Способ выбора и соединения деталей. Размещение деталей в рабочей зоне, позиционирование.

Форма контроля: Педагогическое наблюдение.
Тема 11.2. Создание 3D-моделей с помощью 3D-конструктора LEGO Digital Designer.
Способы создания 3D-моделей в программе LEGO Digital Designer. Разработка пошаговой инструкции по сборке 3D-модели в LEGO Digital Designer.

Создание 3D-модели робота «Пятиминутка» в LEGO Digital Designer и разработка инструкции по сборке. Создание 3D-модели «Мой замок» из базовых деталей LEGO.

Форма контроля: Педагогическое наблюдение.
Раздел 12 «Простые механизмы. Теоретическая механика» - 1 час
Тема 12.1 Простые механизмы и их применение
Понятие о простых механизмах и их разновидностях. Рычаг и его применение. Конструирование рычажных механизмов. Рычаги: правило равновесия рычага. Основные определения. Правило равновесия рычага.

Построение сложных моделей по теме «Рычаги». Блоки, их виды. Применение блоков в технике. Построение сложных моделей по теме «Блоки». Понятие оси и колеса. Применение осей и колес в технике и быту. Рулевое управление. Велосипед и автомобиль.

Форма контроля: педагогическое наблюдение, проверка сборки конструктора.
Тема 12.2 Механические передачи
Виды ременных передач; сопутствующая терминология. Применение и построение ременных передач в технике. Зубчатые передачи, их виды. Применение зубчатых передач в технике. Зубчатые передачи. Различные виды зубчатых колес. Зубчатые передачи под углом 90°. Реечная передача.

Форма контроля: устный опрос
Раздел 13 «Силы и движение. Прикладная механика» - 4 часа
Тема 13.1 Конструирование модели «Уборочная машина»
Установление взаимосвязей. Измерение расстояния. Сила трения, Использование механизмов - конических зубчатых передач, повышающих передач, шкивов. Самостоятельная творческая работа по теме «Использование повышающей передачи в уборочной машине».

Форма контроля: Презентация работы, наблюдение
Тема 13.2 Игра «Большая рыбалка»
Использование механизмов, облегчающих работу. Сборка модели - «удилище». Использование механизмов - блоки и рычаги. Самостоятельная творческая работа по теме «Использование блоков».

Форма контроля: Презентация работы, наблюдение
Тема 13.3 Свободное качение
Измерение расстояния, Калибровка шкал и считывание показаний. Энергия движения (кинетическая). Энергия в неподвижном состоянии (потенциальная) Трение и сопротивление воздуха. Сборка модели - измеритель. Использование механизмов - колеса и оси. Самостоятельная творческая работа по теме «Создание тележки с измерительной шкалой».

Форма контроля: презентация работы, наблюдение
Тема 13.4 Конструирование модели «Механический молоток»
Трение и сила. Импульс. Количество движения, инерция. Сборка модели - механический молоток. Использование механизмов - рычаги, кулачки (эксцентрики). Изучение свойств материалов. Самостоятельная творческая работа по теме «Вариации рычагов в механическом молотке».

Форма контроля: Презентация работы, наблюдение
Раздел 14 «Средства измерения. Прикладная математика» - 4 часа
Тема 14.1 Конструирование модели «Весы»
Измерение расстояния, калибровка и считывание расстояния. Использование механизмов - передаточное отношение, понижающая передача. Измерение массы, калибровка и считывание масс. Сборка модели - Весы. Использование механизмов - рычаги, шестерни. Подведение итогов: самостоятельная творческая работа по теме «Вариации весов».

Форма контроля: Презентация работы, наблюдение
Тема 14.2 Конструирование модели «Часы»
Измерение времени, трение, энергия, импульс. Сборка модели - Часы. Использование механизмов - шестерни. Самостоятельная творческая работа по теме «Маятник».

Форма контроля: Презентация работы, наблюдение
Раздел 15 «Энергия. Использование сил природы» - 4 часа
Тема 15.1 Энергия природы (ветра, воды, солнца)
Сила и движение. Возобновляемая энергия, поглощение, накопление, использование энергии. Площадь. Использование механизмов - понижающая зубчатая передача. Сборка модели «Ветряная мельница». Самостоятельная творческая работа.

Форма контроля: Презентация работы, наблюдение
Тема 15.2 Инерция. Преобразование потенциальной энергии в кинетическую.
Инерция. Накопление кинетической энергии (энергии движения). Использование энергии. Трение. Уравновешенные и неуравновешенные силы. Изучение маховика как механизма регулировки скорости (повышающая передача) и средства обеспечения безопасности.

Исследование маховика как аккумулятора энергии. Использование зубчатых колес для повышения скорости. Передача, преобразование, сохранение и рассеяние энергии в процессе превращения одного вида энергии в другой. Сборка моделей «Инерционная машина», «Судовая лебѐдка». Самостоятельная творческая работа.

Форма контроля: Презентация работы, наблюдение
Раздел 16 «Машины с электроприводом» - 10 часов
Тема 16.1 Конструирование модели «Тягач»
Колеса. Трение. Измерение расстояния, времени и силы. Зубчатые колеса (шестерни). Самостоятельная творческая работа по теме «Конструирование модели «Тягач».

Форма контроля: Презентация работы, наблюдение
Тема 16.2 Конструирование модели «Гоночный автомобиль»
Повторение тем: Зубчатые колеса, Рычаги, Колеса. Энергия. Трение. Измерение расстояния. Самостоятельная творческая работа по теме «Конструирование модели «Гоночный автомобиль».

Форма контроля: Презентация работы, наблюдение
Тема 16.3 Конструирование модели «Робопёс»
Разработка механических игрушек. Рычаги и соединения. Блоки и зубчатые передачи. Использование деталей и узлов. Сила и энергия. Трение. Самостоятельная творческая работа по теме «Конструирование модели «Робопѐс»

Форма контроля: Презентация работы, наблюдение
Раздел 17. Готовимся к соревнованиям - 12 часов

Тема 17.1. Соревнования «Движение по линии»

Регламент соревнования «Движение по линии». Изучение и анализ способов прохождения трассы соревнования. Конструкция робота для оптимального прохождения трассы. Алгоритм программы для прохождения трассы соревнования. 

Сборка и программирование робота для соревнований.

Форма контроля: Форма контроля: Презентация работы, наблюдение
Тема 17.2. Соревнования «Сумо»

Регламент соревнования «Сумо». Изучение и анализ способа выполнения задания соревнования. Оптимальная конструкция робота для соревнований сумо. Алгоритм программы для выполнения задания соревнования. 

Сборка и программирование робота для соревнований сумо.

Тема 17.3 Соревнования «Робофутбол»

Регламент соревнования «Робо футбол». Выбор конструкций и алгоритмов программ для каждого робота. 

Сборка и программирование роботов-футболистов.

Форма контроля:
Тема 17.4 Соревнования «Кегельринг»

Регламент соревнования «Кегельринг». Изучение и анализ способа выполнения задания соревнования. Оптимальная конструкция робота сумо. Алгоритм программы для выполнения задания соревнования.

Сборка и программирование робота для соревнований «Кегельринг».

Форма контроля:
Тема 17.5 Соревнования «Биатлон»

Регламент соревнования «Биатлон». Изучение и анализ способов прохождения трассы и выполнения задания соревнования. Оптимальная конструкция робота для соревнования. Алгоритм программы для выполнения задания соревнования.

Сборка и программирование робота для соревнований «Биатлон».

Форма контроля:
Тема 17.6 Соревнования «Лабиринт»

Регламент соревнования «Лабиринт». Изучение и анализ способов прохождения лабиринта. Оптимальная конструкция робота для соревнования. Алгоритм программы для прохождения лабиринта. 

Сборка и программирование робота для соревнования «Лабиринт».

Раздел 18. Участие в выставках, конкурсных мероприятиях, соревнованиях и показательных выступлениях (3 часов)

Тема 18.1 Подготовка роботов к выставкам и участию в мероприятиях

Выбор типа робота для выставок и мероприятий: конструкций и алгоритмов программ. Обсуждение роботов для выставок и мероприятий: выбор тематики, конструкций и алгоритмов программ.

Сборка и программирование роботов по выбранным критериям. 

Форма контроля:
Тема 18.2. Показательные выступления. Мини соревнования (открытое занятие)

Необычные роботы из научно-фантастических произведений. Идеи из научной фантастики, осуществимые в современном мире и в недалеком будущем.

Сборка и программирование робота со свойствами выбранного робота-персонажа из научно-фантастического произведения. 

Форма контроля:
Раздел 19. Итоговое занятие (1,5 часа)

Подведение итогов учебного года и участия в соревнованиях. 

Викторина «Что мы узнали о роботах?». 

Форма контроля: Выставка и презентация технических проектов. 

Контрольно-оценочные средства

Для управления качеством дополнительной общеобразовательной общеразвивающей программы осуществляется входящий, текущий,промежуточный и итоговый контроль за достижением планируемых результатов.  

Входящий контроль проводится в форме беседы в начале учебного года для определения уровня знаний и умений детей на момент начала освоения программы.

Текущий контроль проводится в течение всего учебного года для определения степени усвоения обучающимися учебного материала,определения готовности детей к восприятию нового материала, повышения мотивации к освоению программы; выявление детей, отстающих и опережающих обучение; подбора наиболее эффективных методов и средств обучения для достижения планируемых результатов. Формой контроля является педагогическое наблюдение. 

Промежуточный контроль проводится по окончании первого полугодия (в декабре). В ходе промежуточного контроля идет определение степени усвоения обучающимися учебного материала. Контроль осуществляется в форме тестирования. 

Итоговый контроль проводится по итогам освоения программы в целом для определения изменения уровня развития детей, их творческих способностей, определения образовательных результатов. Итоговый контроль осуществляется в форме защиты творческого проекта. 

Личностные результаты определяются путём педагогического наблюдения, на основании показателей и критериев, представленных в таблице.

	Показатели
	Критерии

	
	Высокий (3 балла)
	Средний(2балла)
	Низкий(1 балл)

	Проявляет познавательный интерес и активность на учебных занятиях (участие в экспериментах, исследованиях, соревнованиях)
	Активно включается в учебную деятельность, проявляет познавательный интерес, участвует в экспериментах и исследованиях
	Включается в учебную деятельность после дополнительной мотивации, проявляет познавательный интерес, участвует в экспериментах и исследованиях
	Включается в учебную деятельность после дополнительной мотивации, слабо проявляет познавательный интерес, частично участвует в экспериментах и

исследованиях

	Демонстрирует мотивацию на здоровый образ жизни (правила личной гигиены, организации рабочего места, правила техники безопасности)
	После каждой операции наводит порядок на рабочем месте; использует правила безопасной работы, применяет детали конструктора строго по назначению, по окончании работы убирает все детали на место. Содержит в
Чистоте одежду, руки и лицо.
	Не всегда наводит порядок на рабочем столе после конкретного этапа работы; использует правила безопасной работы, применяет детали строго по назначению, но не всегда по окончании работы убирает на место. Не всегда опрятен.
	Редко наводит порядок на рабочем столе после конкретного этапа работы; использует правила безопасной работы, но не всегда применяет детали конструктора строго по назначению, по окончании работы не  убирает детали

конструктора на место.неопрятен.

	
	
	
	

	Демонстрирует общественно признанные нормы в  культуре
	Уважительно относится ко взрослым (на «Вы»),знает правила такта,

не утверждается за
	Уважительно относится ко взрослым (на «Вы»), но не всегда
	Уважительно относится ко взрослым, но не всегда тактичен,

	поведения, общения
	
	тактичен, не
	утверждается за

	(со сверстниками, взрослыми, малышами)
	счет младших, толерантен, дружелюбен, не создает конфликтных ситуаций.
	утверждается за счет младших, не всегда толерантен, скорее дружелюбен,не создает конфликтных
ситуаций.
	счет младших, не всегда толерантен, может создавать конфликтные ситуации.

	Связывает свои перспективные планы  и интересы с техническим творчеством
	Планирует дальнейшее обучение в объединениях технической направленности,связывает свою будущую профессию с техникой.
	Планирует дальнейшее обучение в объединениях технической направленности, в определении будущей профессии затрудняется.
	Дальнейшее обучение в объединениях технической направленности рассматривает, ноне уверен в своём выборе и не связывает своё

будущее стехникой

	Определение уровня личностных результатов:
10 - 12 баллов – высокий, 5 - 9 баллов – средний, 1 - 4 балла – низкий.


Для диагностики ПРЕДМЕТНЫХ РЕЗУЛЬТАТОВ освоения программы, применяется 3-х балльная система оценки знаний, умений и навыков обучающихся. Выделяется три уровня сформированности компетенций: низкий, средний, высокий.

Критерии оценивания:

	Низкий уровень освоения программы:
	Средний уровень освоения программы:
	Высокий уровень освоения программы:

	слабо владеет теоретическими основами создания робототехнических устройств;

плохо владеет терминологией, связанной с робототехникой;

не умеет организовывать свое рабочее место; распределять учебное время;

не соблюдает в процессе деятельности правила ТБ;

не умеет работать согласно алгоритму программы действия;

не умеет проводить сборку робототехнических средств самостоятельно, только с помощью педагога;

не умеет работать в коллективе;

не слушает и не слышит педагога, не принимает во внимание мнение других людей;

испытывает страх или трудности при выступлении перед аудиторией;

не проявляет интереса к дискуссиям, не готов защищать свою точку зрения;

не умеет работать с литературой: подбирать,
	знает некоторые приемы    сборки и программирования робототехнических устройств;

частично владеет теоретическими основами создания робототехнических устройств;

придерживается правил безопасной работы с материалом и инструментами необходимыми при конструировании робототехнических средств;

имеет элементарные навыки конструирования и проектирования;

проводит сборку робототехнических средств, с применением конструкторов;

слушает и слышит педагога, но не принимает во внимание мнение других
	владеет теоретическими основами создания робототехнических устройств;

придерживается правил безопасной работы с материалом и инструментами необходимыми при конструировании робототехнических средств;

владеет терминологией, связанной с робототехникой, информатикой;

создает программы для робототехнических средств, при помощи специализированных конструкторов;

умеет работать в коллективе;

слушает и слышит педагога, принимает во внимание мнение других людей;

уверенно выступает

	анализировать, выделять главное;
	людей;
	перед аудиторией;

	- испытывает затруднения в
	- испытывает небольшие
	- проявляет интерес к

	осуществлении учебно-
	трудности при
	дискуссиям, готов

	исследовательской работой.
	выступлении перед
	защищать свою точку

	
	аудиторией;
	зрения;

	
	- проявляет интерес к
	- умеет работать со

	
	дискуссиям, но не готов
	специальной литературой:

	
	защищать свою точку
	подбирать, анализировать,

	
	зрения;
	выделять главное;

	
	- умеет подбирать
	- проявляет интерес и

	
	литературу, но испытывает
	активно участвует в

	
	затруднение в анализе,
	учебно-исследовательской

	
	выделении главного;
	работе.

	
	- испытывает затруднения в
	

	
	осуществлении учебно-
	

	
	исследовательской работой.
	


Лист диагностики МЕТАПРЕДМЕТНЫХ РЕЗУЛЬТАТОВ

	Уровень
	Критерии
	Ученик 1
	Ученик 2
	Ученик
3

	Высокий (отметка 5)
	- учащийся являлся инициатором в группе (внес идею создания, программирования робота), организатором (спланировал деятельность по сбору модели и ее программированию) и исполнителем (вместе со своей группой реализовал

намеченный план);
	
	
	

	Повышенный (отметка 4)
	- учащийся являлся организатором (спланировал деятельность по сбору модели и ее программированию) и исполнителем (вместе со своей группой

реализовал намеченный план);
	
	
	

	Базовый (отметка 3)
	- учащийся являлся только исполнителем

(вместе со своей группой реализовал намеченный план);
	
	
	

	Низкий (отметка 2)
	- учащийся занимал только наблюдательную позицию (наблюдал, как другие члены группы собирают и

программируют модель).
	
	
	


Комментарий:

Метод оценивания – включенное наблюдение.

Наблюдатель под фамилией ученика проставляет знак (знак +) в соответствии с установленным уровнем.

По завершению итогового занятия, в отсутствие обучающихся, учитель совместно с наблюдателем заполняет итоговую таблицу

Условия реализации программы
Материально-техническое обеспечение:

Учебный кабинет, соответствующий санитарно- эпидемиологическим нормам.

Стол ученический 2-ух местный – 4 шт.

Стул ученический мобильный – 10 шт.

Набор для конструирования робототехники начального уровня 2 шт. 

Стол для сборки роботов (1 шт.)
1 шт.

Комплект полей (1 шт.) 1 шт.

Шкаф-стеллаж для хранения оборудования (1 шт.)" 1 шт.

Кадровое обеспечение:

Педагог дополнительного образования, соответствующий  требованиям профессионального стандарта.

	№п/п
	Раздел ДООП
	Учебно-методическоеобеспечение
	Информационно- образовательные ресурсы

	1
	Вводное занятие
	м/презентация, инструкции по ТБ
	https://learningapps.o

	
	
	
	rg/
тестовые задания

	2
	Изучение состава

Конструктора 
	Наглядный материал, учебные пособия, сборники упражнений
	https://tcheb.ru/planti
grade-machine/

	
	
	
	Механизмы Чебышева

	
	
	
	https://www.youtube.

	
	
	
	com/watch?v=qpFqy

j7JR2I как программировать в лего

	3
	Изучение моторов и датчиков.
	Наглядный материал, дидактические материалы
	

	
	
	
	виду

	4
	Конструировани
	Технологические карты,
	

	
	е робота.
	инструкции, м/презентация
	

	5
	Создание простых программ через

меню
	м/презентация, инструкции, образцы
	

	
	контроллера
	
	

	6
	Знакомство со средой

программирован
	м/презентация, дидактические материалы
	

	
	ия КЛИК
	
	

	7
	Изучение подъемных механизмов и перемещений
	Наглядный материал, учебные задания
	

	
	объектов
	
	

	8
	Учебные соревнования
	Положение о проведении
соревнований, обучающие видеофрагменты
	

	9
	Творческие проекты
	м/презентация, дидактические материалы
	

	10
	Заключительное занятие
	Бланки контрольно-оценочных средств
	


Список литературы
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Российская Федерация. Распоряжения. Постановление Главного государственного санитарного врача РФ от 28.09.2020 №28 «Об утверждении СанПиН 2.4.3648-20 «Санитарно — эпидемиологические требования к организации воспитания и обучения, отдыха и оздоровления детей и молодежи»
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Электронные образовательные ресурсы:

Сайт всероссийского этапа всемирной олимпиады по LEGO-робототехнике (WRO) Официальный сайт. URL: - http://wroboto.ru/
Текст: электронный.
Инфоурок.
Официальный сайт URL:
https://infourok.ru/netradicionnie-tehniki- risovaniya-3859959.html Текст: электронный.

Техническая
поддержка
для
роботов
Официальный
сайт.
URL:
- http://www.mindstorms.su . Текст: электронный.

История
робота
Официальный
сайт.
URL: http://www.prorobot.ru/slovarik/is_istorii_robototehniki.php Текст: электронный.

