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Программа по робототехнике и ИКТ для 7 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.

4. Развитие навыков проектной деятельности и коллективной работы.

Задачи

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

2. Введение в курс 7 класса элементов робототехники и теории автоматического управления.

3. Введение в курс 7 класса элементов программирования.

4. Сочетание предлагаемых курсов в режиме взаимообогащения и дополнения.

Обобщенный тематический план и ожидаемые результаты

	Тема
	Часы
	Ожидаемые знания
	Навыки

	Среда программирования RobotC
	12
	Основы программирования на языке Си с использованием команд управления роботом, работы с массивами и файлами, вывода на экран.
	Умение составить программу с выводом текстовых и графических данных на экран. Умение реализовать на текстовом языке любую программу из курса 5-6 класса, ранее составленную в графической среде.

	Алгоритмы и программы
	14
	Базовые алгоритмические структуры. Способы записи алгоритмов: алгоритмический язык, псевдокод, блок-схема, программа. Основные операции языка программирования Си. Базовые типы данных. Переменные. Функции. Рекурсия. Массивы. 
	Решение задачи с использованием рекурсии. Ханойские башни. Использование параллельных процессов для управления роботом. Сохранение данных в массив и файл.

	Моторные механизмы, манипуляторы
	8
	Необходимые условия для работы серводвигателя, его характеристики. Степени свободы. Простейшие манипуляторы. Программирование сервоконтроллеров. Роботы, подобные животным. Андроидные роботы.
	Построить робот-манипулятор с тремя степенями свободы, запрограммировать его перемещение (решение задачи Ханойские башни). Построить простейшего андроидного робота.

	Управление мобильным роботом
	10
	Управление с обратной связью. Специальные команды RobotC: управление моторами, сбор данных с датчиков, ветвления, циклы, параллельные задачи, подпрограммы. Элементы теории автоматического управления. Решение простейших задач слежения. Балансирующие роботы.
	Уметь собрать робота без инструкции и составить программу в среде RobotC, которая обеспечит решение поставленной задачи: балансирование на двух колесах, движение по линии с препятствиями, выталкивание предметов из круга, выход из лабиринта, движение вдоль стены, объезд предметов и др.

	Работа над проектом
	24
	Принципы организации проектной деятельности. Постановка задачи, составление плана работы, распределение ролей в команде. Принципы составления отчета и представления проекта.
	Выполнить план работы, внести необходимые коррективы по ходу деятельности. Представить проект перед научным жюри. Составить отчет о выполненной работе. 

	Итого:
	68
	
	


Поурочно-тематическое планирование (68 часов)

Часть 1. Среда программирования RobotC (12 часов).
	1
	Вывод на экран
	Форматированный вывод. Графика. Вывод показаний датчиков в виде графиков.

	2
	Команды управления роботом
	Управление моторами, доступ к показаниям датчиков. 

	3
	Команды языка Си
	Единицы измерения информации

	4
	Память компьютера
	Организация памяти, понятие адреса. Свойства памяти: дискретность, адресуемость. Адресное пространство.

	5-6
	Элементы алгебры логики
	Логические высказывания. Базовые логические операции: И, ИЛИ, НЕ. Исключающее ИЛИ. Приоритет операций. Логические выражения. Таблицы истинности.


Часть 2. Алгоритмы и программы (14 часов).

	1
	Способы представления алгоритма
	Способы представления алгоритма: вербальный (псевдокод), графический (блок-схема), программа на языке программирования. 

	2
	Алгоритмические структуры 
	Базовые алгоритмические структуры: следование, ветвление, цикл, подпрограмма.


	3-6
	Базовые алгоритмы 
	Целочисленные операции и разбор числа по составу и др.

Подсчет чисел, удовлетворяющих заданному условию. Среднее арифметическое и среднее взвешенное.
Рекурсия. 

	7-10
	Операции с массивами и файлами
	Заполнение массива. Перебор и сортировка. Массивы данных. Запись в файл. Типы файлов.

	11-14
	Параллельное программирование
	Параллельные задачи. Флаги и семафоры.


Часть 3. Моторные механизмы, манипуляторы (8 часов).

	1-2
	Управление двигателем
	Скорость и позиционирование двигателя. Плавный разгон.

	2-4
	Точное позиционирование
	П-регулятор для управления двигателем. Дискретный регулятор. Воспроизведение последовательности движений.

	5-8
	Манипуляторы
	Двух- и трехстепенные манипуляторы. Перемещение объектов. Игра «Ханойские башни».


Часть 4. Управление мобильным роботом (10 часов).

	1-6
	Следование по линии
	Классическая задача следования по линии. Возврат по линии в исходную точку. Повторение движения без датчиков. Пунктирная линия. Круговая калибровка.

	7-8
	Робот с видеозрением
	Следование за световым пятном с помощью простейшей видеокамеры.

	9-10
	Балансирующий робот
	Робот-сигвей на датчике света. Гироскопический датчик. Следование по линии.


Часть 5. Работа над проектом (24 часа).

	1-4
	Постановка задачи
	Мозговой штурм идей. Обзор аналогов. План работы. Необходимые материалы. Техническое задание. Распределение ролей.

	5-16
	Работа над проектом
	Корректировка задачи. Конструирование, программирование, отладка.

	17-20
	Подготовка отчета
	Презентация, доклад, фотографии, видеоролик, 3D-модель, история роботы

	21-24
	Представление проекта
	Участие в школьных научных конференциях и научно-технических выставках


Календарно-тематическое планирование для 7 класса (68 часов)
	№
	Месяц
	Тема
	Часы

	1
	сентябрь
	Вводный урок. ТБ.
	1

	2
	сентябрь
	Введение в RobotC. Вывод на экран.
	1

	3
	сентябрь
	Управление моторами.
	1

	4
	сентябрь
	Встроенные энкодеры.
	1

	5
	сентябрь
	Использование условий. Цикл и ветвление
	1

	6
	сентябрь
	Ханойские башни
	1

	7
	сентябрь
	Прямая и косвенная рекурсия
	1

	8
	сентябрь
	Самостоятельная. Локальные и глобальные переменные. Параметры.
	1

	9
	октябрь
	Графика на экране NXT
	1

	10
	октябрь
	Процедуры с параметрами
	1

	11
	октябрь
	Массивы
	1

	12
	октябрь
	Манипуляторы
	1

	13
	октябрь
	Перекладывание дисков пирамид с использованием массивов
	1

	14
	октябрь
	Рекурсивное решение задачи о ханойских башнях
	1

	15
	октябрь
	Три степени свободы манипулятора
	1

	16
	октябрь
	Захват и перемещение объектов
	1

	17
	ноябрь
	Графики показаний датчиков.
	1

	18
	ноябрь
	Масштабирование графиков
	1

	19
	ноябрь 
	Массивы
	1

	20
	ноябрь
	График круговой калибровки
	1

	21
	ноябрь
	Повторение пройденного пути
	1

	22
	ноябрь 
	Круговая калибровка
	1

	23
	ноябрь
	Калибровка в процессе движения
	1

	24
	ноябрь
	Возврат на линию
	1

	25
	декабрь
	Робот-художник
	1

	26
	декабрь
	Повторение рисунка
	1

	27
	декабрь
	Робот-манипулятор
	1

	28
	декабрь
	Ханойские башни из трех элементов
	1

	29
	декабрь
	Рекурсивный манипулятор
	1

	30
	декабрь
	Дискретный регулятор
	1

	31
	январь
	Подготовка проектов. Мозговой штурм
	1

	32
	январь
	Обсуждение проектов
	1

	33
	январь
	План описания проекта
	1

	34
	январь
	Передача данных по BT
	1

	35
	январь
	Множественный выбор
	1

	36
	январь
	Операции с файлами
	1

	37
	февраль
	Запись показаний энкодера в файл
	1

	38
	февраль
	Искусственный интеллект
	1

	39
	февраль
	Обмен данными между файлами и массивами
	1

	40
	февраль
	Рассказы о роботах
	1

	41
	февраль
	Запоминание пройденного пути в файл
	1

	42
	февраль
	Воспроизведение пройденного пути из файла
	1

	43
	март
	Составление плана проекта
	1

	44
	март
	Робот-художник
	1

	45
	март
	Воспроизведение последовательности движений манипулятора из файла
	1

	46
	март
	Описание истории работы над проектом
	1

	47
	март
	Работа над проектом
	2

	48
	март
	Кабельное соединение NXT
	1

	49
	апрель
	Сервоконтроллеры.
	1

	50
	апрель
	Подготовка к состязаниям
	2

	51
	апрель
	Работа над проектом. Подготовка к конференциям
	2

	52
	апрель
	Сдача материалов проекта: доклад
	1

	53
	апрель
	Сдача материалов проекта: презентация
	1

	54
	апрель
	Работа над проектом: видеокамера
	1

	55
	апрель
	Сдача материалов проекта: программа
	1

	56
	апрель
	Сдача материалов проекта: история работы
	1

	57
	май
	Сдача материалов проекта: 3D-модель
	1

	58
	май
	Сдача материалов проекта: 3 фотографии
	1

	59
	май
	Сдача материалов проекта: видеоролик
	1

	60
	май
	Демонстрация проектов
	2

	61
	май
	Эстафета
	2

	62
	май
	Балансирующий робот
	2

	
	
	Итого
	68
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