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8Календарно – тематическое планирование




1. Планируемые результаты освоения учебного курса
Личностные образовательные результаты:

· ответственное отношение к информации с учетом правовых и этических аспектов ее распространения;

· развитие чувства личной ответственности за качество окружающей информационной среды;

· способность увязать учебное содержание с собственным жизненным опытом, понять значимость подготовки в области лего – конструирования и робототехники в условиях развивающегося общества;
· готовность к повышению своего образовательного уровня;

· способность и готовность  к принятию ценностей здорового образа жизни за счет знания основных гигиенических, эргономических и технических условий безопасной эксплуатации средств лего – конструирования и робототехники.
Метапредметные образовательные результаты:
· владение информационно-логическими умениями: определять понятия, создавать обобщение, устанавливать аналогии, классифицировать, самостоятельно выбирать основание и критерии для классификации, устанавливать причинно - следственные связи, строить логическое рассуждение, умозаключение и делать выводы; 
· владение умениями самостоятельно планировать пути достижения целей; соотносить свои действия с планируемыми результатами, осуществлять контроль своей деятельности, определять способы действий в рамках предложенных условий, корректировать свои действия в соответствие с изменяющемся ситуацией; оценивать  правильность выполнения учебной задача; 
· владеть основами сама контроля, сама  оценки, принятия решений о осуществления осознанного выбора в учебной и познавательной деятельности; 

· способность и готовность к общению и сотрудничеству со сверстниками и взрослыми в процессии образовательной, общественно-полезной, учебно-исследовательской, творческой деятельности;

· владение основными универсальными умениями информационного характера: постановка и формулирование проблемы; поиск и выделение необходимой информации, применение методов информационного поиска; структурирование и визуализация информации; выбор  наиболее эффективных способов решения задач в зависимости  от конкретных условий; самостоятельное создание алгоритмов деятельности при решении проблем творческого и поискового характера; 
· владение информационным моделированием как основным методом приобретения знаний: умение преобразовывать  объект из чувственной  формы пространственно-графическую или знаково-символическую  модель; умение строить разнообразные информационные структуры для описания объектов; умение «читать» схемы, таблицы и т.д.

Предметные образовательные результаты:

· развитие основных навыков и умений использования компьютерных устройств;

· формирование представления о простейших  основах механики: деталях и их назначениях, конструкции и ее свойствах, способах соединения, механизмах  и их разновидностях; 

· развитие навыков составления технологической последовательности изготовления конструкций;

· конструировать по условиям, заданным взрослым, по образцу, по чер-ежу, по заданной схеме и самостоятельно строить схему; 

· развитие алгоритмического мышления, необходимого для профессиональной  деятельности в современном обществе; развитие умений составить и записать последовательность действий для конкретного исполнителя; 
· формирование умений  структурирования информации, умения выбирать способ представления данных в соответствии с поставленной задачей – таблицы, схемы, с использованием соответствующих программных средств; 

· формирование навыков и умений безлопастного и целесообразного поведения при работе с компьютерными программами и в Интернете, умения соблюдать нормы информационной этики и права.

Обучающийся научится:
· знать простейшие основы механики;
· различать виды конструкций однодетальные и многодетальные, неподвижное соединение деталей;
· понимать технологическую последовательность изготовления несложных конструкций
Обучающийся получит возможность научится:
· с помощью учителя анализировать, планировать предстоящую практическую работу, осуществлять контроль качества результатов собственной практической деятельности; самостоятельно определять количество деталей в конструкции моделей.
· реализовывать творческий замысел.
2. Содержание учебного курса
Раздел 1. Введение в робототехнику (2 ч) 

Роботы. Виды роботов. Значение роботов в жизни человека. Основные направления применения роботов. Искусственный интеллект. Правила работы с конструктором LEGO
Управление роботами. Методы общения с роботом. Состав конструктора LEGO MINDSTORMS EV3. Визуальные языки программирования. Их основное назначение и возможности. Команды управления роботами. Среда программирования модуля, основные блоки.

Раздел 2. Знакомство с роботами MINDSTORMS EV3 (4 ч)

Правила техники безопасности при работе с роботами-конструкторами. Правила обращения с роботами. Основные механические детали конструктора. Их название и назначение.

Модуль EV3. Обзор, экран, кнопки управления модулем, индикатор состояния, порты. Установка батарей, способы экономии энергии. Включение модуля EV3. Запись программы и запуск ее на выполнение. Сервомоторы EV3, сравнение моторов. Мощность и точность мотора. Механика механизмов и машин. Виды соединений и передач и их свойства.
Сборка роботов. Сборка модели робота по инструкции. Программирование движения вперед по прямой траектории. Расчет числа оборотов колеса для прохождения заданного расстояния. 

Раздел 3. Датчики LEGO MINDSTORMS EV3 и их параметры (6 ч)

Датчики. Датчик касания. Устройство датчика. Практикум. Решение задач на движение с использованием датчика касания.

Датчик цвета, режим работы датчика. Решение задач на движение с использованием датчика цвета.

Ультразвуковой датчик. Решение задач на движение с использованием датчика расстояния.

Гироскопический датчик. Инфракрасный датчик, режим приближения, режим маяка.

Подключение датчиков и моторов.

Интерфейс модуля EV3. Приложение модуля. Представление порта. Управление мотором. 

Раздел 4. Основы программирования и компьютерной логики (9 ч)

Среда программирования модуля. Создание программы. Удаление блоков. Выполнение программы. Сохранение и открытие программы.

Счетчик касания. Ветвление по датчикам. Методы принятия решений роботом. Модели поведения роботов при разнообразных ситуациях.

Программное обеспечение EV3. Среда LABVIEW/ основное окно. Свойства и структура проекта. Решение задач на движение вдоль сторон квадрата. Использование циклов при решении задач на движение.

Программные  блоки и палитры программирования. Страница аппаратных средств. Редактор коннекта. Инструменты. Устранение неполадок. Пропуск модуля.

Решение задач на движение по кривой. Независимое управление моторами. Порот на заданное число градусов. Расчет угла поворота.

Использование нижнего датчика освещенности. Решение задач на движение с остановкой на черной линии. Решение задач на движение вдоль линии. Калибровка датчика освещенности. Программирование модуля. Решение задач на прохождение по полю из клеток. Соревнование роботов на тестовом поле.

Раздел 5.. Практикум по сборке роботизированных систем (8 ч)

Измерение освещенности. Определение цветов. Распознавание цветов. Использование конструктора    Lego в качестве цифровой лаборатории.

Измерение расстояния до объекта. Сканирование местности.

Сила. Плечо силы. Подъемный кран. Счетчик оборотов. Скорость вращения сермотора.

Мощность. Управление роботом с помощью внешних воздействий.

Реакция робота на звук, цвет, касание. Таймер.

Движение по замкнутой траектории. Решение задач на криволинейное движение.

Конструирование моделей роботов для решения задач с использованием нескольких разных видов датчиков. Решение задач на выход из лабиринта. Ограниченное движение.

Раздел 6. Творческие проектные работы и соревнования (6 ч)
Правила соревнования. Работа над проектами «Движение по заданной траектории». Конструирование собственной модели робота. Программирование и испытание собственной модели робота. Подведение итогов работы учащихся. Подготовка докладов, презентаций, стендовых материалов для итоговой конференции. Завершение создания моделей роботов для итоговой выставки.

3. Тематическое планирование с указанием количества часов, отводимых на освоение каждой темы
	№ п/п
	Название раздела


	Количество часов

	1
	Введение в робототехнику
	2

	2
	Знакомство с роботами LEGO MINDSTORMS EV3
	4

	3
	Датчики LEGO и их параметры
	6

	4
	Основы программирования и компьютерной логики
	9

	5
	Практикум по сборке роботизированных систем
	8

	6
	Творческие проектные работы и соревнования
	6

	
	Итого:
	35


	№

п/п
	Тема 
	Количество часов

	1. 
	Роботы. Виды роботов. Значение роботов в жизни человека. Основные направления применения роботов. Правила роботы с конструктором LEGO. 
	1

	2. 
	Управление роботами. Методы общения с роботом. Состав конструктора LEGO MINDSTORMS EV3.

Языки программирования.

Среда программирования модуля, основные блоки. 
	1

	3. 
	Правила техники безопасности при работе с роботами-конструкторами. Правила обращения с роботами. Основные механические детали конструктора и их назначение.
	1

	4. 
	Модуль EV3. Обзор, экран, кнопки управления модулем, индикатор состояния, порты. Установка батарей, способы экономии энергии. Включение модуля EV3. Запись программы и запуск ее на выполнение.
	1

	5. 
	Сервомоторы EV3, сравнение моторов. Мощность и точность  мотора. Механика механизмов и машин. Виды соединений и передач и их свойства.
	1

	6. 
	Сборка модели робота по инструкции. Программирование движения вперед по прямой траектории. Расчет числа оборотов колеса для прохождения заданного расстояния.
	1

	7. 
	Датчик касания. Устройство датчика. Практикум. Решение задач на движение с использованием датчика касания.
	1

	8. 
	Датчик цвета, режимы работы датчика. Решение задач на движение с использованием датчика.
	1

	9. 
	Ультразвуковой датчик решения задач на движение с использованием датчика расстояния.
	1

	10. 
	Гироскопический датчик. Инфракрасный датчик, режим приближения, режим маяка.
	1

	11. 
	Подключение датчиков и моторов. Интерфейс модуля EV3. Приложения модуля. Представление порта. Управление мотором.
	1

	12. 
	Проверочная работа №1 по теме «Знакомство с работами LEGO MINDSTORMS»
	1

	13. 
	Среда программирования модуля. Создание программы. 

Удаление блоков. Выполнение программы. Сохранение и открытие программы.
	1

	14. 
	Счетчик касаний. Ветвление по датчикам. 

Методы принятия решений роботом. Модели поведения при разнообразных ситуациях.
	1

	15. 
	Программное обеспечение ЕV3.

Среда LAВVIEW .Основное окно. Свойства и структура проекта. 

Решение  задач на движение вдоль сторон квадрата. Использование циклов при решении задач на движение.
	1

	16. 
	Программные блоки и палитры программирования.

Страница аппаратных средств.

Редактор контента. Инструменты. Устранение неполадок. Перезапуск модуля.
	1

	17. 
	Решение задач на движение по кривой. Независимое управление моторами. Поворот на заданное число градусов. Расчет угла поворота.
	1

	18. 
	Использование нижнего датчика освещенности. Решение задач на движение с остановкой на черной линии.
	1

	19. 
	Решение задач на движение вдоль линии. Калибровка датчика освещенности.
	1

	20. 
	Программирование модулей. Решение задач на прохождение по полю из клеток.
	1

	21. 
	Соревнование роботов на тестовом поле. Зачет времени и количества ошибок.
	1

	22. 
	Измерение освещенности. Определение цветов. Распознавание цветов. 

Использование конструктора в качестве цифровой лаборатории. 
	1

	23. 
	Измерение расстояний до объектов.

Сканирование местности.
	1

	24. 
	Сила. Плечо силы. 

Подъемный кран. Счетчик оборотов. Скорость вращения сервомотора. Мощность.
	1

	25. 
	Управление роботом с помощью внешних воздействий. 

Реакция робота на звук, цвет, касание. Таймер.
	1

	26. 
	Движение по замкнутой траектории. Решение задач на криволинейное движение.
	1

	27. 
	Конструирование моделей роботов для решения задач с использованием нескольких различных видов датчиков.
	1

	28. 
	Решение задач на выход из лабиринта. Ограниченное движение.
	1

	29. 
	Проверочная работа №2 по теме «Виды движения роботов»
	1

	30. 
	Работа над проектами «Движение по заданной траектории».
	1

	31. 
	Соревнование роботов на тестовом поле. Зачет времени и количество ошибок.
	1

	32. 
	Конструирование собственной модели робота.
	1

	33. 
	Программирование и испытание собственной модели робота.
	1

	34. 
	Презентации и защита проекта «Мой уникальный робот»
	1

	35.
	Презентации и защита проекта «Мой уникальный робот»
	1

	
	Итого
	35


Календарно – тематическое планирование по учебному курсу «Образовательная робототехника»  в 5а, 5б, 5в классах (2016 – 2017 учебный год)

	№ п/п
	Дата
	Тема раздела, тема урока

	
	план
	факт
	

	Тема 1. Введение в робототехнику (2 ч) 

	1
	5.09
	
	Роботы. Виды роботов. Значение роботов в жизни человека. Основные направления применения роботов. Правила роботы с конструктором LEGO. 

	2
	12.09
	
	Управление роботами. Методы общения с роботом. Состав конструктора LEGO MINDSTORMS EV3.

Языки программирования.

Среда программирования модуля, основные блоки. 

	Тема 2. Знакомство с роботами LEGO MINDSTORMS EV3 EDU. (4 ч)

	3
	19.09
	
	Правила техники безопасности при работе с роботами-конструкторами. Правила обращения с роботами. Основные механические детали конструктора и их назначение.

	4
	26.09
	
	Модуль EV3. Обзор, экран, кнопки управления модулем, индикатор состояния, порты. Установка батарей, способы экономии энергии. Включение модуля EV3. Запись программы и запуск ее на выполнение.

	5
	3.10
	
	Сервомоторы EV3, сравнение моторов. Мощность и точность  мотора. Механика механизмов и машин. Виды соединений и передач и их свойства.

	6
	10.10
	
	Сборка модели робота по инструкции. Программирование движения вперед по прямой траектории. Расчет числа оборотов колеса для прохождения заданного расстояния.

	Тема 3. Датчики LEGO MINDSTORMS  EV3 и их параметры. (6 ч)

	7
	17.10
	
	Датчик касания. Устройство датчика. Практикум. Решение задач на движение с использованием датчика касания.

	8
	24.10
	
	Датчик цвета, режимы работы датчика. Решение задач на движение с использованием датчика.

	9
	7.11
	
	Ультразвуковой датчик решения задач на движение с использованием датчика расстояния.

	10
	14.11
	
	Гироскопический датчик. Инфракрасный датчик, режим приближения, режим маяка.

	11
	21.11
	 
	Подключение датчиков и моторов. Интерфейс модуля EV3. Приложения модуля. Представление порта. Управление мотором.

	12
	28.11
	
	Проверочная работа №1 по теме «Знакомство с работами LEGO MINDSTORMS»

	Тема 4. Основы программирования и компьютерной логики (9 ч)

	13
	5.12
	
	Среда программирования модуля. Создание программы. 

Удаление блоков. Выполнение программы. Сохранение и открытие программы.

	14
	12.12
	
	Счетчик касаний. Ветвление по датчикам. 

Методы принятия решений роботом. Модели поведения при разнообразных ситуациях.

	15
	19.12
	
	Программное обеспечение ЕV3.

Среда LAВVIEW .Основное окно. Свойства и структура проекта. 

Решение  задач на движение вдоль сторон квадрата. Использование циклов при решении задач на движение.

	16
	26.12
	
	Программные блоки и палитры программирования.

Страница аппаратных средств.

Редактор контента. Инструменты. Устранение неполадок. Перезапуск модуля.

	17
	16.01
	
	Решение задач на движение по кривой. Независимое управление моторами. Поворот на заданное число градусов. Расчет угла поворота.

	18
	23.01
	
	Использование нижнего датчика освещенности. Решение задач на движение с остановкой на черной линии.

	19
	30.01
	
	Решение задач на движение вдоль линии. Калибровка датчика освещенности.

	20
	6.02
	
	Программирование модулей. Решение задач на прохождение по полю из клеток.

	21
	13.02
	
	Соревнование роботов на тестовом поле. Зачет времени и количества ошибок.

	Тема 5. Практикум по сборке роботизированных систем (8 ч)

	22
	20.02
	
	Измерение освещенности. Определение цветов. Распознавание цветов. 

Использование конструктора в качестве цифровой лаборатории. 

	23
	27.02
	
	Измерение расстояний до объектов.

Сканирование местности.

	24
	6.03
	
	Сила. Плечо силы. 

Подъемный кран. Счетчик оборотов. Скорость вращения сервомотора. Мощность.

	25
	13.03
	
	Управление роботом с помощью внешних воздействий. 

Реакция робота на звук, цвет, касание. Таймер.

	26
	20.03
	
	Движение по замкнутой траектории. Решение задач на криволинейное движение.

	27
	3.04
	
	Конструирование моделей роботов для решения задач с использованием нескольких различных видов датчиков.

	28
	10.04
	
	Решение задач на выход из лабиринта. Ограниченное движение.

	29
	17.04
	
	Проверочная работа №2 по теме «Виды движения роботов»

	Тема 6. Творческие проектные работы и соревнования(6 ч)

	30
	24.04
	
	Работа над проектами «Движение по заданной траектории».

	31
	1.05
	
	Соревнование роботов на тестовом поле. Зачет времени и количество ошибок.

	32
	8.05
	
	Конструирование собственной модели робота.

	33
	15.05
	
	Программирование и испытание собственной модели робота.

	34
	22.05
	
	Презентации и защита проекта «Мой уникальный робот»

	35
	29.05
	
	Презентации и защита проекта «Мой уникальный робот»
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