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Программа по робототехнике и ИКТ для 6 класса ФМЛ №239
Филиппов С.А. , 2013-2014 учебный год
Цели
1. Формирование информационной культуры учащихся, соответствующей требованиям современного мира. 

2. Развитие базовых навыков использования компьютеров и управляемых микропроцессорных устройств.
3. Развития навыков программирования и решения алгоритмических задач.

Задачи

1. Построение курса на базе алгоритмической линии, как основе изучения информатики.

2. Введение в курс 6 класса элементов робототехники и теории автоматического управления.

3. Введение в курс 6 класса элементов программирования различных исполнителей.

4. Сочетание предлагаемых курсов в режиме взаимообогащения и дополнения.

Обобщенный тематический план и ожидаемые результаты

	Тема
	Часы
	Ожидаемые знания
	Навыки

	Элементы теории информации
	4
	Системы счисления. Переводы между системами с основанием 2, 8, 10, 16. Кодирование числовой информации. Измерение информации. Базовые логические операции.
	Перевести число из заданной системы счисления в десятичную и обратно. Представить число в виде двоичного кода. Оценить объем требуемой памяти. Определить значение логического выражения. Построить логическое выражение по заданным условиям.

	Алгоритм и исполнитель
	18
	Понятие алгоритма и исполнителя алгоритма. Система команд исполнителя. Знакомство с исполнителями: Водолей (Переливашка), Удвоитель, Кузнечик, Робот и др. 

Базовые алгоритмические конструкции: следование (линейный алгоритм), ветвление (выбор), цикл (повторение), подпрограмма. Структура программы. Способы записи алгоритмов. Язык, синтаксис. Блок-схемы. Цикл с заданным числом повторений. Цикл с условием. Эффективность и сложность алгоритма. Бесконечные циклы. Полное и неполное ветвление. Вложенное ветвление. Простые и сложные условия. Способы обращения к подпрограммам. Параметры.

Рекурсия. Условие остановки рекурсии. Переменная и контейнер. Имя переменной. Типы переменных: целый, вещественный, строковый
	Сформулировать алгоритм на естественном языке. Перевести алгоритм на язык исполнителя. Решить задачу в ограниченной системе команд исполнителя. Составить отладочную таблицу. Выявить необходимость использования в алгоритме тех или иных конструкций. Составить алгоритм в виде блок схемы. По готовой блок-схеме определить набор использованных конструкций и результат работы алгоритма. Решать задачи для различных исполнителей с использованием циклов, ветвлений: Удвоитель, Робот, Череашка, СиБот и др. Использовать подпрограммы для сокращения размеров программ. Замена рекурсии циклом и наоборот. Построить алгоритмы рисования спирали, снежинки Кох, фрактала, кривой дракона. Использовать переменные для счетчиков, параметров подпрограмм, фиксации начальных значений. Решать задачу «Ханойская башня»

	Программирование исполнит елей
	18
	Робот, Чертежник, Черепашка, СиБот
	Владение средой исполнителя. Составление, загрузка и запуск программы. Отладка программы. Решить задачу посадки грядок и поиска базы, транспортировки предметов, обеспечения заряда аккумуляторов, рисования геометрических фигур, поиска выхода из лабиринта и др.

	Простейшие механизмы
	8
	Виды механической передачи, изменяемые характеристики: тяговая сила, угловая скорость. Формула расчета передаточного отношения одноступенчатой и многоступенчатой передачи. Зубчатая, червячная, ременная, цепная передача. Возвратно-поступательное движение. Элементы пневматики. Преобразование вращательного движения в поступательное.
	Построить понижающую или повышающую  передачу с заданным передаточным отношением. По имеющейся передаче рассчитать передаточное отношение. Построить пневматическое устройство: пресс, манипулятор и др. Построить моторную тележку, способную преодолеть препятствие. Изменить передачу между двигателем и колесами. Выступить на состязаниях силовых роботов. Построить шагающего робота. Построить маятник Капицы и обеспечить его стабилизацию в верхнем неустойчивом положении.

	Управление мобильным роботом
	16
	Основные принципы управления. Отклонение, управляющее воздействие. Программирование в Robolab: управление моторами, сбор данных с датчиков, ветвления, циклы, контейнеры, параллельные задачи, события. Элементы теории автоматического управления: релейный, пропорциональный, дифференциальный, кубический  регулятор. Плавающие коэффициенты. Решение простейших задач слежения. Защита от застреваний.
	Уметь собрать робота по инструкции или без нее и составить программу в среде Robolab, которая обеспечит решение поставленной задачи: движение по линии, подсчет перекрестков, выталкивание предметов из круга, путешествие по комнате, выход из лабиринта, движение вдоль стены, объезд предметов, движение за предметом, удержание расстояния, поиск маяка, игра в теннис, футбол, сумо и др. Построить шестиногого шагающего робота, способного выполнить поворот.

	Удаленное управление
	4
	Передача данных по Bluetooth. Кодирование сигналов. Пакетная передача. Управление и обратная связь.
	Реализовать передачу данных между двумя контроллерами по радиоканалу. Закодировать передаваемые сигналы, раскодировать принятое сообщение. Управлять моторами, звуковыми сигналами. Полученные данные выводить на экран.
Построить двух роботов, движущихся синхронно. Построить управление шестиногим шагающим роботом.

	Итого:
	68
	
	


Поурочно-тематическое планирование (68 часов)

Часть 1. Элементы теории информации (4 часа).
	1-2
	Системы счисления
	Системы счисления с основаниями 2, 10, 16. Перевод чисел из одной системы счисления в другую. Кодирование чисел.

	3
	Измерение информации
	Единицы измерения информации

	4
	Базовые логические операции
	Логические высказывания, их значения: ИСТИНА, ЛОЖЬ. Базовые логические операции: И, ИЛИ, НЕ. Приоритет операций. 


Часть 2. Алгоритм и исполнитель (18 часов).

	1
	Алгоритм и исполнитель
	Определение алгоритма. Происхождение термина. Исполнитель, система команд исполнителя. 

	2
	Знакомство с исполнителями
	Исполнители Водолей (Переливашка), Удвоитель, Кузнечик

	3
	Синтаксис языка
	Правильное написание программ. Ошибка программиста и отказ исполнителя. Отладочная таблица. Блок-схемы: начало, конец и действие.

	4
	Процедуры
	Задача «Волк, коза и капуста». Кузнечик. 

	5
	Команда повторения (цикл)
	Задача о переправе солдат. Кузнечик. Удвоитель и Раздвоитель. 

	6
	Ветвление
	Условие. Истина и ложь. Полное и неполное ветвление. Раздвоитель. «ЕСЛИ – ТО – ИНАЧЕ»

	7
	Цикл с условием
	Раздвоитель. «ПОКА – ДЕЛАТЬ». Отладочная таблица.

	8-11
	Исполнитель Робот
	Основные команды, среда исполнителя. Процедура, цикл с фиксированным числом повторений. Условия: циклы и ветвления. Процедуры. Поиск нужных клеток.

	12
	Исполнитель Чертежник
	Основные команды, среда исполнителя. Процедура, цикл с фиксированным числом повторений. Арифметические выражения.

	13-14
	Исполнитель Черепаха
	Основные команды, среда исполнителя. Построение геометрических фигур. 

	15
	Параллельное программирование
	Введение в параллельное программирование. Взаимодействие исполнителей.

	16
	Рекурсия
	Рекурсивные процедуры. Условие остановки рекурсии. 

	17-18
	Переменная
	Имя переменной. Типы переменных: целый, вещественный, строковый. Исполнитель СиБот.


Часть 3. Программирование исполнителей (18 часов).

	1
	Удвоитель
	Построение оптимального алгоритма

	2
	Водолей
	Построение универсального алгоритма

	3
	Робот
	Рекурсивные задачи

	4-5
	Черепашка
	Рекурсивная графика. Инициатор, генератор. Снежинка Кох, фрактал, кривая дракона

	6
	Знакомство со средой Ceebot
	Исполнитель робот. Язык CBot. Функции. Линейные задачи. 

	7-9
	Ceebot. Повторения.
	Цикл с фиксированным числом повторений repeat. Цикл с параметром. Цикл с условием. Бесконечный цикл. Рисование на плоскости. Транспортировка предметов.

	10
	Ceebot. Ветвления.
	Поиск выхода из лабиринта.

	11-12
	Ceebot. Подпрограммы.
	Использование подпрограмм. Рекурсивная графика.

	13-16
	Ceebot. Датчики.
	Использование регуляторов для движения вдоль стенки. Ралли роботов. Полет робота


Часть 4. Простейшие механизмы (8 часов).

	1-4
	Механическая передача
	Понятие и виды передачи. Изменение направления вращения. Угловая скорость и тяговая сила. Паразитные шестеренки, трение. Ведущая и ведомая шестерня. Передаточное отношение как отношение угловых скоростей, как отношение количества зубцов на шестеренках. Редуктор. Червячная, ременная, цепная передача. Маятник Капицы. Робот «Скорпион»: использование шарнирной передачи.

	5
	Шагающий робот
	Возвратно-поступательное движение. Синхронизация движения конечностей.

	6-8
	Пневматика
	Насос, помпа, концентратор. Построение пневматического пресса и манипулятора. Автоматический регулятор давления.


Часть 5. Управление мобильным роботом (16 часов).

	1
	Программируемый конструктор
	Микроконтроллер, сервомоторы, датчики, встроенная оболочка. Набор деталей. Правила обращения с конструктором.

	2
	Повторение: среда Robolab
	Интерфейс Robolab. Управление без обратной связи. Линейная программа. Ветвление. Бесконечное повторение. Цикл с заданным числом повторений. Цикл с условием по времени и показаниям энкодера. Вывод данных на экран.

	3-4
	Простейшее управление
	Управление двигателем с помощью датчиков и другого двигателя с использованием механической передачи. Манипулятор. Робот-барабанщик (с пропорциональным регулятором).

	5
	Колесный одноприводный робот
	Простейший регулятор: удержание заданного расстояния. Релейный, пропорциональный, дифференциальный.

	6-7
	Задача слежения
	Датчик ультразвука: держать направление на объект. Принцип маятника («незнайка»). 

Два датчика ультразвука: держать направление на объект. Использование регулятора.

	8
	Двухприводный робот
	Сборка робота по инструкции. Основные команды управления. Точное позиционирование: таймер и энкодер.

	9
	Лабиринт
	Поиск выхода из лабиринта. Обход по правилу правой (левой) руки.

	10
	Задача преследования
	Два ультразвуковых датчика. Задача преследования. Релейный и пропорциональный регулятор.

	11
	Задача преследования
	Вращающийся ультразвуковой датчик. Релейный и пропорциональный регуляторы.

	12
	Движение вдоль стены (повторение)
	Преимущество пропорционально-дифференциального регулятора при движении вдоль стены. 

	13
	Следование по линии
	Следование по линии с одним и двумя датчиками. Различные регуляторы: релейный, пропорциональный, пропорционально-дифференциальный, кубический.

	14
	Следование по линии
	Следование по линии с тремя датчиками. Плавающие коэффициенты.

	15-16
	Шагающий шестиногий робот
	Построение шестиногого робота, способного выполнить поворот. Периодическая синхронизация моторов.


Часть 6. Удаленное управление (4 часа).

	1-4
	Удаленное управление
	Беспроводная связь через Bluetooth. Управление одним или несколькими устройствами. Пакетная передача данных. Робот-барабанщик. Связь между роботами: ведущий и ведомый. Синхронное движение: групповой танец роботов. Обратная связь. Удаленное управление шестиногим шагающим роботом.


Календарно-тематическое планирование для 6 класса (68 часов)
	№
	Месяц
	Тема
	Часы

	1
	сентябрь
	Вводный урок. ТБ
	1

	2
	сентябрь
	Алгоритм и Исполнитель.
	1

	3
	сентябрь
	Вывод на экран NXT
	1

	4
	сентябрь
	Исполнитель удвоитель.
	1

	5
	сентябрь
	Подпрограммы. Циклы.
	1

	6
	сентябрь
	Эффективный раздвоитель. Условия
	1

	7
	сентябрь
	Использование кнопок NXT
	1

	8
	сентябрь
	Использование условий. Цикл и ветвление.
	1

	9
	октябрь
	Знакомство с исполнителем Робот
	1

	10
	октябрь
	Циклы. Вложенные циклы.
	1

	11
	октябрь
	Процедуры
	1

	12
	октябрь
	Робот в лабиринте
	1

	13
	октябрь
	Вложенные циклы в Robolab
	1

	14
	октябрь
	Ветвления
	1

	15
	октябрь
	Робот с датчиком расстояния в лабиринте
	1

	16
	октябрь
	Правило правой руки
	1

	17
	ноябрь
	Переменные в Robolab
	1

	18
	ноябрь
	Переменные
	1

	19
	ноябрь
	Вывод на экран
	1

	20
	ноябрь
	Измерение объектов
	1

	21
	ноябрь
	Решение задач с применением переменных.
	1

	22
	ноябрь
	Использование переменных
	1

	23
	ноябрь
	Обход лабиринта
	1

	24
	ноябрь
	Процедуры с параметром
	1

	25
	декабрь
	Подготовка к состязаниям
	1

	26
	декабрь
	Цикл с параметром
	1

	27
	декабрь
	Решение задач на циклы
	1

	28
	декабрь
	Подготовка к к.р.
	1

	29
	декабрь
	Контрольная работа
	1

	30
	декабрь
	Конкурс лабиринтов
	2

	31
	декабрь
	Движение по дуге. Расчет скорости
	1

	32
	январь
	Движение по дуге. Спираль.
	1

	33
	январь
	Расчет оборотов моторов
	1

	34
	январь
	Движение по восьмерке
	1

	35
	январь
	Локальные и глобальные переменные
	1

	36
	январь
	Движение вдоль стены. ПД-регулятор.
	1

	37
	январь
	Поворот за угол
	1

	38
	февраль
	Движение по дуге с заданным радиусом
	1

	39
	февраль
	Исполнитель Чертежник. Решение задач.
	1

	40
	февраль
	Исполнитель Чертежник. Решение задач.
	1

	41
	февраль
	Черепашка. Многоугольники.
	1

	42
	февраль
	Окружность с заданным радиусом
	1

	43
	февраль
	Окружности и дуги
	1

	44
	февраль
	Спирали
	1

	45
	февраль
	Рекурсия
	1

	46
	март
	Вложенная и хвостовая рекурсия. Замостки
	1

	47
	март
	Снежинка Кох
	1

	48
	март
	Фракталы
	1

	49
	март
	Кривая дракона
	1

	50
	март
	Проверочная по черепашьей графике
	1

	51
	март
	Графический исполнитель в Ceebot
	1

	52
	март
	Простейшие циклы
	1

	53
	март
	Ветвления
	1

	54
	апрель
	Операции с объектами
	1

	55
	апрель
	Радар
	1

	56
	апрель
	Лабиринт. Правило правой руки
	1

	57
	апрель
	Цикл с условием
	1

	58
	апрель
	Ожидание события
	1

	59
	апрель
	Ралли по коридору
	1

	60
	апрель
	ПД-регулятор с контролем скорости
	1

	61
	апрель
	Летательные аппараты
	1

	62
	май
	Контрольная по Ceebot
	2

	63
	май
	Зачет по робототехнике
	2

	64
	май
	Массивы. Радуга.
	1

	65
	май
	Тактика воздушного боя
	1

	
	
	Итого
	68
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