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1. Пояснительная записка
Программа  для внеурочной деятельности «Робототехника» (базовый уровень) предназначена для обучающихся 5 класса. Занятие программы проводятся по робототехническому набору: КЛИК (DIGIS). 
Робототехнический набор КЛИК предназначен для изучения основ робототехники, деталей, узлов и механизмов, необходимых для создания робототехнических устройств.
Содержание программы направлено на формирование у детей начальных научно-технических знаний, профессионально-прикладных навыков и создание условий для социального, культурного и профессионального самоопределения, творческой самореализации личности ребенка в окружающем мире.
Актуальность программы. Робототехника является перспективной областью для применения образовательных методик в процессе обучения за счет объединения в себе различных инженерных и естественнонаучных дисциплин. Программа даёт возможность обучить детей профессиональным навыкам в области робототехники и предоставляет условия для проведения педагогом профориентационной работы. Кроме того, обучение по данной программе способствует развитию творческой деятельности, конструкторско-технологического мышления детей, приобщает их к решению конструкторских, художественно-конструкторских и технологических задач.
Особенности организации учебного процесса
Основным содержанием данной программы является постепенное усложнение занятий от технического моделирования до сборки и  программированию роботов.
Обучающиеся изучают основы робототехники на базе образовательного конструктора КЛИК, что даёт им возможность создавать оригинальные модели, воплощать свои самые смелые конструкторские идеи, изучать язык программирования.
Принципы построения программы:
- от простого к сложному;
· связь знаний, умений и навыков с практикой;
· научность;
· доступность;
· системность знаний;
· воспитывающая и развивающая направленность;
· активность и самостоятельность;
· учет возрастных и индивидуальных особенностей.
Место учебного предмета  в учебном плане
 В соответствии с учебным планом внеурочной деятельности  «Робототехника» изучается в 5 классе один час в неделю. Общий объём учебного времени составляет 34 часов (34 учебных часа)
Перечень форм обучения: фронтальная, индивидуальная, индивидуально- групповая, групповая
Перечень видов занятий: беседа, лекция, практическое занятие, мастер-класс.

Цель программы: введение в начальное инженерно - техническое конструирование и основы робототехники с использованием робототехнических образовательных конструкторов.


Задачи:
· познакомить школьников с конструктивным и аппаратным обеспечением робототехнических конструкторов;
− дать первоначальные знания о конструкции робототехнических устройств;
−	научить	приемам	сборки	и	программирования	с	использованием робототехнических образовательных конструкторов;
− обучить проектированию, сборке и программированию устройства;
· познакомить с профессиями программист, инженер, конструктор;
− способствовать формированию творческого отношения к выполняемой работе;
− воспитывать умение работать в коллективе, эффективно распределять обязанности;
− развивать творческую инициативу и самостоятельность;
− развивать психофизиологические качества обучающихся: память, внимание, способность логически мыслить, анализировать, концентрировать внимание на главном;
− развивать умения излагать мысли в четкой логической последовательности, отстаивать свою точку зрения, анализировать ситуацию и самостоятельно находить ответы на вопросы путем логических рассуждений.

2. Планируемые предметные результаты освоения учебного предмета

1. Личностные 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 клик-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 клик-конструирования и робототехники.
2. Метапредметные результаты:
· владение информационно-логическими умениями: определять понятия, создавать обобщения, устанавливать аналогии, классифицировать, самостоятельно выбирать основания 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 соответствии с изменяющейся ситуацией; оценивать правильность выполнения учебной задачи;
· владение основами самоконтроля, самооценки, принятия решений и осуществления осознанного выбора в учебной и познавательной деятельности;
· 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 в пространственно-графическую или знаково-символическую модель;
· способность и готовность к общению и сотрудничеству со сверстниками и взрослыми в процессе образовательной, общественно-полезной, учебно- исследовательской, творческой деятельности.
3. Предметные результаты: знания, умения, владение:
Результаты теоретической подготовки обучающегося:
· знает и может объяснить:
· понятия: «технология», «технологический процесс», «механизм», «проект»,
· правила безопасной работы;
· основные компоненты образовательных конструкторов КЛИК
· работу основных механизмов и передач;
-конструктивные особенности различных моделей, сооружений и механизмов;
· виды подвижных и неподвижных соединений в конструкторе, а также:
· самостоятельно решать технические задачи в процессе конструирования роботов (планирование предстоящих действий, самоконтроль, применять полученные знания;
· осуществляет сборку моделей с помощью образовательного конструктора по инструкции,
· демонстрирует полученный опыт разработки оригинальных конструкций в заданной ситуации: нахождение вариантов, отбор решений, проектирование и конструирование, испытание, анализ, способы модернизации, альтернативные решения.
· создавать модели по разработанной схеме;
· работать в паре и коллективе, эффективно распределять обязанности;
· рассказывать о модели;
· излагать мысли в чёткой логической последовательности;
· уметь собирать роботов, используя различные датчики.

3.Содержание учебного предмета (курса)

Тематическое  планирование

	№
	Название раздела
	Количество часов

	1.
	Введение в  робототехнику  
	3

	2.
	Программирование в среде mBlock5 
	6

	3
	Программирование в среде Arduino ide 
	4

	4
	Основы управления 
	8

	5
	Механикаконструкции  
	   3

	6
	Мобильная робототехника. Робоплатформа NikiRobot  
	7

	7
	Инженерная робототехника 
	3

	
	Итого
	34
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Содержание программы

1.Введение в робототехнику
Планирование работы на учебный год.  Техника безопасности во время работы и поведение в кабинете и учреждении. Вводный и первичный инструктаж на рабочем месте для обучающихся.
Знакомство с конструктором КЛИК 
Знакомство с перечнем деталей, декоративных и соединительных элементов и систем передвижения. Ознакомление с примерными образцами изделий конструктора КЛИК. Просмотр вступительного видеоролика. Беседа: «История робототехники и её виды». Актуальность применения роботов. Конкурсы, состязания по робототехнике. Сортировка и хранение деталей конструктора в контейнерах набора.
Краткий обзор программного обеспечения
Изучение набора, основных функций деталей и программного обеспечения конструктора КЛИК. Планирование работы с конструктором. Электронные компоненты конструктора. Правила работы с набором-конструктором КЛИК и программным обеспечением. Основные составляющие среды конструктора . Общее знакомство с  интерфейсом ПО. Изучение вкладок:  Самоучитель. Панель планирования инструментов. Палитра команд. Рабочее поле. Окно подсказок. Окно  микрокомпьютера КЛИК. Панель конфигурации.
 
2. Программирование в среде mBlock5	

Понятие «среда программирования»,  «логические блоки». Панель инструментов: возможности и функции. Линейные алгоритмы. Ветвления и вложенные ветвления. Циклы: конечные и бесконечные. Вложенные циклы. Комбинированные.

3.Програмирование в среде  Arduino ide

 Особенности конструкции кода. Основные функции и операторы: int, pinMode(), digitalWrite(), Serial(), delay().  Линейный алгоритм. Ветвления и вложенные ветвления. Циклы и вложенные циклы.


3. Основы управления.  Изучение и сборка конструкций с моторами.

Внешний вид моторов. Конструирование экспрессбота. Понятие сервомотор. Устройство        сервомотора. Порты для подключения сервомоторов. Положительное и отрицательное
 движение мотора. Определение направления движения моторов. Блоки «Большой мотор» и «Средний мотор».Выбор порта, выбор режима работы (выключить, включить, включить  на количество секунд, включить на количество градусов, включить на количество оборотов), мощность двигателя. Выбор режима остановки мотора. 
Изучение процесса подключения dc моторов. Изучение возможности dc моторов (направления вращение оси, скорость вращения, ограничение вращение.)
 
Сервопривод.
Характеристики мотора : - градус поворота ,  момент силы , потребление тока.  Подключение к портам блока управления. Зарезервирование  пин на плате Arduino.
Изучение  процесса подключения сервопривода и получение знаний  и опыта в области управления им с использованием языков программирования.  Изучить возможности сервопривода (поворотные возможности, скорость вращения, точность поворота).
Изучение и сборка конструкций с датчиком расстояния
Понятие «датчик расстояния» их виды. Устройство  датчика расстояния и принцип работы.
 Выбор порта и  режима работы. Сборка  простых конструкций с датчиками расстояний.
Изучение и сборка конструкций с датчиком касания, цвета.
 Внешний вид. Режим измерения. Режим сравнения. Режим ожидания. Изменение в блоке ожидания. Работа блока переключения с проверкой состояния датчика касания. 
Сборка  простых конструкций с датчиком касания.  Датчик цвета предмета. Внешний вид датчика и его принцип работы. Междисциплинарные  понятия: причинно- следственная связь. Изучение режимов работы датчика цвета. Сборка простых конструкций с датчиками цвета..

4. Механиккаконструкции

Сборка механизмов без участия двигателей и датчиков по инструкции.
Изучение механизмов. Первые шаги. Зубчатые колеса. Промежуточное зубчатое колесо. Коронные зубчатые       колеса. Понижающая зубчатая передача  Повышающая зубчатая  передача.   Шкивы и ремни. Перекрестная ременная передача. Снижение, увеличение  скорости. Червячная зубчатая передача, кулачок, рычаг. Сборка простых конструкций  по инструкции. 
5. Мобильная робототехника. Робоплатформа NikiRobot  

Изучение  процесса  создания и программирования робоплатформ с дифференциальным приводом.  Сборка мобильного трёхколёсного робота .  Изучение особенности управления роботом данной конструкции.
 Изучение процесса создания и программирования робоплатформ,  способных, объезжать окружающие их предметы. Сборка робота, способного объезжать окружающие и его конструкции  и изучение  особенности управления роботом данной  конструкции.
Изучение процесса создания и программирования робоплатформ, способных,   следить за объектом. Сборка мобильного  трёхколёсного  робота для движения за объектом. Изучение особенности управления роботом данной конструкции. 
Изучение процесса  создания и программирования робоплатформ, способных, захватывать и перемещать предметы в окружающей среде.  Сборка мобильных трёхколёсного робота  для захвата предметов. – Изучение  особенности управления роботом данной конструкции .
Изучение  процесса создания и программирования робоплатформ, способных, следовать по кривой линии. Сборка мобильного трёхколёсного робота  для движения по маркерам.  Изучение особенности управления роботом данной конструкции.  
Изучение процесса  создания и программирования робоплатформ, работу которых можно контролировать по IR. Сборка мобильного  трёхколёсного робота для управления по IR.  Изучение особенности управления роботом данной конструкции . 
Изучить процесса  создания и программирования робоплатформ, работу которых можно контролировать по Bluetooth.  Сборка мобильного трёхколёсного робота для управления по Bluetooth.  Изучение особенности управления роботом данной конструкции.



7. Инженерная робототехника
Сборка робота по инструкции: «Сортировщик цвета», 
Изучение процесса создания и программирования устройства, способного определять цвета и сортировать предметы по цвету.  Изучить особенности управления роботом данной конструкции
Сборка по инструкции «Копировальщик».
Изучение процесса создания и программирования устройства способного копировать рисунки. Изучение особенности управления роботом данной конструкции.
Сборка по инструкции «Роботанк».	
Изучение процесса создания и программирования устройства на гусеничной платформе. Изучение особенности управления роботом данной конструкции.

4. Календарно- тематическое планирование 
	№
	Тема занятия
	Количество часов
	Дата
проведения

	1.Введение в  робототехнику  - 3 ч

	1
	Инструктаж по технике безопасности.
Идея создания роботов. История робототехники. Что такое робот. Виды современных роботов.
Применение роботов в современном мире. Конкурсы, состязания в мире робототехники
	1
	7.09.2022

	2
	Знакомство с конструктором КЛИК
	1
	14.09.2022

	3
	Краткий обзор программного обеспечения
	1
	21.09.2022

	 2.Программирование в среде mBlock5 – 6 ч

	4
	Программирование в среде mBlock5.
Панель инструментов: возможности и функции
	1
	28.09.2022

	5
	Программирование в среде mBlock5. Линейные алгоритмы
	1
	05.10.2022

	6
	Программирование в среде mBlock5. Ветвления и вложенные ветвления
	1
	12.10.2022

	7
	Программирование в среде mBlock5. Циклы: конечные и бесконечные
	1
	19.10.2022

	8
	Программирование в среде mBlock5. Вложенные циклы
	1
	26.10.2022

	9
	Программирование в среде mBlock5. Комбинированные алгоритмы
	1
	9.11.2022

	3. Программирование в среде Arduino ide - 4 ч 

	10
	Программирование в среде Arduino ide.  Плата Arduinouno. Панель инструментов Arduino ide: возможности и функции
	1
	16.11.2022

	11
	Программирование в среде Arduino ide. Особенности конструкции кода. Основные функции и операторы: int, pinMode(), digitalWrite(), Serial(), delay().  Линейный алгоритм
	1
	23.11.2022

	12
	Программирование в среде Arduino ide. Ветвление и вложенные ветвления
	1
	30.11.2022

	13
	Программирование в среде Arduino ide. Циклы и вложены циклы
	1
	7.12.2022

	4. Основы управления. Изучение и сборка конструкций с моторами. - 8 ч

	14
	Подключение и управление dc моторами
	1
	14.12.2022

	15
	Подключение и управление сервопривода
	1
	21.12.2022

	16
	Ультразвуковой датчик расстояния. Подключение и управление HC-SR04.
	1
	28.12.2022

	17
	Подключение и управление датчиком линии
	1
	11.01.2023

	18
	Подключение и управление датчиком цвета
	1
	18.01.2023

	19
	Подключение и управление IR приёмником
	1
	25.01.2023

	20
	Подключение и управление Bluetooth модулем
	1
	1.02.2023

	21
	Управление пьезоэлементом
	1
	8.02.2023

	5. Механикаконструкции- 3 ч

	22
	Зубчатая передача
	1
	15.02.2023

	23
	Гусеничная передача
	1
	22.02.2023

	24
	Кулачковая передача
	1
	1.03.2023

	6. Мобильная робототехника. Робоплатформа NikiRobot  - 7 ч

	25
	Мобильный робот с дифференциальным приводом
	1
	15.03.2023

	26
	Техническое зрение - объезд препятствий 
	1
	5.04.3023

	27
	Техническое зрение – следование за предметом.
	1
	12.04.3023

	28
	Захват и удержание предмета роботом
	1
	19.04.2023

	29
	Движение по линии
	1
	26.04.2023

	30
	Дистанционное управление по IR
	1
	3.05.2023

	31
	Дистанционное управление по Bluetooth 
	1
	10.05.2023

	7.  Инженерная робототехника – 3 ч

	32
	Сортировщик цвета
	1
	17.05.2023

	33
	Копировальщик
	1
	23.05.2023

	34
	Роботанк
	1
	31.05.2023




5.Материально-техническое обеспечение

Учебный кабинет, соответствующий санитарно эпидемиологическим нормам.
Набор для конструирования робототехники КЛИК – 2  шт.
 Ноутбук – 4 шт.
Комплект мебели – 1 шт.
Стол ученический 2-ух местный – 5 шт.
Стол для сборки роботов - 1 шт.
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