
1  

МБОУ «Анцирская СОШ» 

 

 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Рабочая программа дополнительного образования  

«Прикладная робототехника» 

(техническая направленность) 

«Мастерская роботов» 

Возраст обучающихся: 12-14 лет 

Срок реализации: 1 год 

 

Автор - составитель:  

Пажинский Александр Александрович, 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



2  

Содержание рабочей программы 

1. Пояснительная записка……………………………………………..……………    с. 3 

2. Учебно-тематический план…………………………………………..…………… с. 8 

3. Содержание изучаемого курса…………………………………………………..…с. 10 

4. Календарно-тематическое планирование ………………………………………   с.10 

5. Методическое обеспечение программы…………………………………………  с. 11 

6. Список литературы ………………………………………………………………   с.15 

7. Оценочные материалы ……………………………………………………………. с.15 

 

 



3  

Пояснительнаязаписка 
 

Человечество вошло в 21 век с тенденцией стремительного роста 

долисложныхнаукоемкихпроизводств,требующихвсеболееинтеллектуальныхавтоматизирова

нныхобъектовуправления.Контроллеры,различныемикропроцессорные регуляторы, системы 

поиска и GPS все сильнее входят вжизнь среднего человека планеты. Еще 15 лет назад о 

таком средстве общения,как сотовый телефон с простыми функциями вызова собеседника и 

составленияСМС, среднестатистический горожанин мог только мечтать. В настоящее 

времятелефоны превратились в мощные, многозадачные универсальные 

устройства,помогающиесвоемувладельцунепотерятьсявморевсевозрастающегоколичестваин

формации. 

 

Даннаяпрограмманацеленанаформированиенавыковприменениясредств 

робототехники и технологий автоматизации в повседневной жизни, 

вучебной/проектнойдеятельности,придальнейшемосвоениипрофессий,востребованныхна 

рынке труда. 

Основноеназначениепрограммысостоитввыполнениисоциальногозаказа современного 

общества, направленного на подготовку подрастающегопоколения к полноценной работе в 

условиях глобальной информатизации всехсторонобщественной жизни. 

Направленностьпрограммы:техническая. 

Актуальностьпрограммыобусловленатем,чтовнастоящеевремяоднойиззадачсовреме

нногообразованияявляетсясодействиевоспитаниюнового поколения, отвечающего по своему 

уровню развития и образу жизниусловиям общества будущего, в котором важное место 

займут робототехника 

иавтоматизациямашинныхпроцессов.Дляэтогообучающимсяпредлагаетсяосваиватьнавыкико

нструированияробототехническихсистем,осваиватьметодыихпрограммирования,отладкиивне

дрениявтехнологическийпроцесс. 

Новизнапрограммызаключаетсявтом,чтообучениеимеетярковыраженныйпрактическийха

рактер,восновеметодикиобучениялежатигровойи проектный методы. 

По мере освоения программы ребята приобретут навыки сборки 

роботовизразличныхдеталей.Освоятпринципыработысразличнымимикроэлектроннымиустро

йствами,приводнымимеханизмами,датчиками.Познакомятся с вариантами применения 

различных микроэлектронных 

плат,которыеявляютсяаналогамиреальноприменяемыхвпромышленнойробототехникеплат.Ос

воятпринципысетевоговзаимодействиямеждупрограммнымиустройствами.Изучаттекстовыйя
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зыкпрограммирования.Создадутроботовдлярешениятиповыхзадачпредусмотренныхпрограм

мой. 

Однойизформработыявляетсяработавкоманде.Командаразрабатывает различные 

проекты, которые в дальнейшем используются дляучастиявразличныхвыставках,форумах 

исоревнованияхпоробототехнике. 

Педагогическаяцелесообразностьзаключаетсявпредоставлениишкольнику спектра 

возможностей по реализации его интересов и способностейв робототехнике, создания 

самостоятельных творческих работ, 

формированииинформационнойкультуры,обеспеченииинтегрированногоподходавизучении 

традиционных учебных предметов, формировании мотивации детей 

иподростковкизучениюииспользованиюпринциповробототехникиспоследующимвыбором 

профессии. 

Реализацияпрограммыпозволяетшкольникам: 

 ориентироватьсявменяющихсяжизненныхситуациях,самостоятельноприобретая

необходимыезнания,применяяихнапрактике; 

 самостоятельнокритическимыслить,видетьвозникающиепроблемы и искать 

пути рационального их решения, используя современныетехнологии, четко осознавать, где и 

каким образом могут быть применены ихзнания,бытьспособными генерироватьновые 

идеи,творческимыслить; 

 грамотноработатьсинформацией(собиратьнеобходимыедлярешения; 

 определенной  проблемы   факты,   анализировать   их,   делать 

необходимые обобщения, сопоставления с аналогичными вариантами решенияпроблем, 

делать аргументированные выводы, применять полученный опыт длявыявленияи решения 

новых проблем); 

 быть коммуникабельными, контактными в различных 

социальныхгруппахпривыполнениипроектов,уметьработатьсообщавразличныхобластях,враз

личныхситуациях,выходяизлюбыхконфликтныхситуаций; 

 самостоятельно работать над развитием собственных 

нравственныхценностей,интеллекта, культурного уровня. 

Цельпрограммы:обучениеучащихсяосновамробототехники,программирования.Разви

тиетворческихспособностейвпроцессеконструирования и проектирования. 

Задачи 

Обучающие: 

 Познакомитьсувлекательныммиромробототехники. 
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 Помочьовладетьнавыкамииприемамиконструирования. 

 Научитьосновамалгоритмизацииипрограммирования. 

 Научитьприменятьробототехникудлярешенияреальныхпроблемизадач. 

 Привитьобучающимсятехническийобразмышления. 

Развивающие: 

 Развиватьпознавательныеспособностиобучающегося,память,внимание,пространствен

ноемышление,эстетическоемировоззрение. 

 Сформировать у обучающихся навыки творческого подхода

кпоставленнойзадаче,команднойработеипубличныхвыступлений. 

 Развиватьлогическоеиалгоритмическое мышление. 

Воспитательные: 

 Воспитыватьусидчивость,умениепреодолеватьтрудности. 

 Сформироватьинформационнуюкультуру. 

 Сформироватьпотребностьвдополнительнойинформации. 

 Сформироватькоммуникативныеумения. 

 Развиватьмотивациюличностикпознанию. 

 Сформировать нравственные качества личности и культуру поведения вобществе. 

Прогнозируемыерезультаты 

Личностныерезультаты 

 Способность ориентироваться в большом разнообразии

техническихсредств; 

 развитие любознательности, сообразительности при

выполненииразнообразныхзаданийпроблемногоиэвристическогохарактера; 

 развитиевнимательности,настойчивости,целеустремленности,умения; 

 преодолевать трудности – качеств, весьма важных в

проектнойдеятельности; 

 развитиесамостоятельностисуждений,независимостиинестандартностимышления; 

 воспитаниечувствасправедливости,ответственности; 

 начало профессионального самоопределения, ознакомление с

миромпрофессий,связанных с робототехникой. 

Метапредметныерезультаты 

Метапредметные результаты направлены на
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 формированиерегулятивных,познавательных 

икоммуникативных учебныхдействий. 

Регулятивные универсальные учебные действия проявляются

 вспособности: 

 приниматьисохранятьучебнуюзадачу; 

 планироватьпоследовательностьшаговалгоритмадлядостиженияцели; 

 формировать умение ставить цель – создание творческой

работы,планироватьдостижение этойцели; 

 осуществлятьитоговыйконтрольпорезультату; 

 адекватновосприниматьоценкусвоейдеятельности; 

 различатьспособи результатдействия; 

 вноситькоррективывдействиявслучаерасхождениярезультата; 

 решения задачи на основе ее оценки и учета характера сделанныхошибок; 

 проявлятьпознавательнуюинициативувпроектномсотрудничестве; 

 оценивать получающийся проектный продукт и соотносить его сизначальным 

замыслом, выполнять по необходимости коррекции либопродукта,либо замысла. 

Сформированность познавательных универсальных учебных 

действийпроявляетсяв умениях: 

 осуществлятьпоискинформациивинформационнойсреде; 

 использоватьсредстваинформационныхикоммуникационныхтехнологийдлярешенияко

ммуникативных,познавательныхитворческихзадач; 

 ориентироватьсянаразнообразиеспособоврешениязадач; 

 строитьлогическиерассуждениявформесвязипростыхсужденийобобъекте; 

 устанавливатьаналогии,причинно-следственныесвязи 

Критерием формирования коммуникативных универсальных 

учебныхдействийявляются умения: 

 аргументировать свою точку зрения; признавать

возможностьсуществованияразличныхточекзренияи правакаждогоиметьсвою; 

 планировать учебное сотрудничество с наставником и сверстниками -

определятьцели,функции участников,способывзаимодействия; 

 осуществлять инициативное сотрудничество в создании техническоймодели; 

 разрешать конфликты – выявление, идентификация проблемы, поиск 
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иоценкаальтернативныхспособовразрешенияконфликта,принятиерешенияи 

егореализация; 

 сдостаточнойполнотойиточностьювыражатьсвоимысливсоответствиис задачами и 

условиями коммуникации; 

 использоватьмонологическуюидиалогическуюформыречи. 

 

Предметныерезультаты: 

Впроцессеосвоенияпрограммы,обучающиесяприобретутзнанияобустройстверазличны

хплатArduinoииханалогов.Изучатустройство,принципы работы и варианты применения 

датчиков и приводных 

механизмов.Научатсяпрограммироватьсвоихроботовирешатьпоставленныезадачиавтоматиза

ции. В ходе занятий обучающиеся будут вовлечены в 

проектнуюдеятельность,котораяпозволитимвмалыхгруппахразрабатыватьипредставлятьпрое

кты,научатсяобосновыватьсвоюточкузренияирешатьисследовательскиезадачи. 

Послепрохожденияпрограммыобучающиесяполучат: 

 навыкиконструированияразличныхмоделейроботов; 

 навыкиалгоритмизацииипрограммирования; 

 навыкипримененияосновныхзаконовмеханики; 

 навыкианализаинженерныхзадач; 

 навыки каллибровки и настройки датчиков и

исполнительныхмеханизмов. 

Обучающиесянаучатсясоздавать: 

 техническуюмодельробота,оснащённуюнеобходимымколичествомдатчикови 

исполнительных механизмов; 

 алгоритмуправления,позволяющийреализоватьпоставленныезадачи; 

 

Формыдиагностикиобразовательныхрезультатов: 

 

а)входнойконтроль(педагогическоенаблюдение,опрос); 

В результате определяются знания по технике безопасности, 

интересыребенка,егоожидания. 

б) промежуточная аттестация (опрос на основе полученных знаний 

натекущиймоментвремени,анализсконструированныхтехническихмоделей); 

Проводитсяпроверказнаний,уменийинавыковсучастиемвовнутригрупповых 

конкурсах, демонстрацией роботом успешного выполнениявсехзаданий. 
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в) итоговая аттестация (опрос на основе полученных знаний, участие всоревнованиях) 

Формыдемонстрациирезультатовобучения:выставка,внутригрупповойконкурс 

(соревнования). 

Учебно-тематический план 

 

 
Наименованиеразделовитем Всего 

Втом числе 

Теория Практика 

1. Знакомство с платформой

 Arduino,изучениеиххарактер

истик. 

2 2 - 

2. Знакомство со

 средойпрограммиро

ванияArduinoIDE. 

2 1 1 

3. Кейс«Управляемаяметеостанция». 32 7 25 

 3.1.Изучениепринциповпостроениясовременны

х

 метеостанций.Ф

ормированиепрограммыработ. 

4 1 3 

3.2 Составление принципиальной 

схемы. 

4 1 3 

3.3. Сборка электрической схемы

 сиспользованиеммакетнойплаты. 

3 - 3 

3.4. Создание

 управляющейпрограммы. 

 Исследование работы 

датчиков. 

4 1 3 

3.5.

 Созданиеуправляющейпрограм

мы.ОтработкавыводаинформациинаLCD-

дисплей. 

4 1 3 

3.6.

 Созданиеуправляющейпрограм

мы.Знакомствоспринципами 

«интернетавещей».Передачаинформациипосет

иEthernetнавебсервер. 

4 2 2 

3.7.Отладканаписаннойпрограммыи 

доработка. 

3 - 3 

3.8.Подготовка к 

публичномувыступлениюдлязащитырезульт

атов. 

2 - 2 

3.9.Демонстрациярезультатовработы. 2 - 2 

 ВСЕГО 34 9 25 
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Базовый модуль 
 

 

1. Кейс«Робот-гонщик». 18 7 11 

1.1.Изучениепринциповпостроениягоночныхма

шинсиспользованиемэлектрическихмашин.Фо

рмированиепрограммыработ. 

2 1 1 

1.2. Составление

 принципиальнойсхемы. 

2 1 1 

1.3. Сборка каркаса

 робота.Закреплениеосновныхдет

алей. 

1 - 1 

1.4. Сборкаэлектрическойсхемы. 1 - 1 

1.5. Создание

 управляющейпрограммы.

  Исследование работы 

2 1 1 

 датчиков.    

1.6. Создание управляющей 

программы.Настройкадрайверауправлениядвиг

ателями.Работа сэнкодером. 

2 1 1 

1.7. Создание управляющей 

программыдвиженияпочернойлиниисиспользо

ваниемодногодатчикацветаилидвух. 

2 1 1 

1.8. Синтез алгоритма прохождения 

препятствий. 

2 1 1 

1.9.Отладканаписаннойпрограммыидоработка. 1 - 1 

1.10.Подготовкакпубличному 

выступлениюдлязащитырезультатов. 

1 - 1 

1.11.Демонстрациярезультатовработы. 1 - 1 

2. Кейс«Робот-манипулятор». 16 5 11 

2.1.Изучениепринциповпостроениясовременны

х

 манипуляторов.Ф

ормированиепрограммыработ. 

3 1 1 

2.2. Составление

 принципиальнойсхемы. 

2 1 1 
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2.3. Сборка каркаса робота. 

Закреплениеосновныхдеталей. 

1 - 1 

2.4.Сборкаэлектрической схемы. 1 - 1 

2.5.

 Созданиеуправляющейпрограм

мы.  Изучение

 работысервоприводов. 

2 1 1 

 2.6. Создание управляющей 

программы.ОсвоениеПОTrackingCamAppдляра

боты с камерой технического 

зрения.Наладкакамеры техническогозрения. 

1 - 1 

 2.7.Созданиеуправляющейпрограммы.Создани

е програмного кода для 

сопряжения камеры

 техническогозренияи 

манипулятора. 

2 1 1 

 2.8.Созданиеуправляющейпрограммыдвижени

яманипулятора. 
2 1 1 

 2.9.Отладканаписаннойпрограммыидоработка. 1 - 1 

 2.10.Подготовка к 

публичномувыступлениюдлязащитырезульт

атов. 

1 - 1 

 2.11.Демонстрациярезультатовработы. 1 - 1 

 ВСЕГО 34 12 22 
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Содержание учебно-тематического плана 

№ Темызанятия Содержаниезанятий 

1. Знакомство 

 сп

латформойArduino.,изучен

ие их 

характеристик (2 ч) 

Теория:Введение.Обзорприменяемыхмикросхем.     

Изучение

 характеристикм

икросхем. 

2. Знакомствососредойпрогра

ммированияArduinoIDE (2 

ч) 

Теория: Знакомство с типами

 данных,операторамипрограммногоязыка. 

Практика: Связь с

 микроконтроллером.Компиляцияпрог

раммы. 

3. Кейс–«управляемаяметеостанция» 

3.1. Изучение

 принциповп

остроениясовременныхмет

еостанций. 

Формированиепрограммы

работ.(5ч) 

Теория:Знакомствоскейсом,постановкапроблемы,ген

ерацияпутейрешения.Изучаютсяразличныевариантым

етео-

станций.Подбираетсямаксимальнофункциональнаясо

гласноимеющимсявозможностям. Происходит 

мозговой штурм.Основныеэтапы:напервом–

выдвигаютсяидеи,навтором –идеи анализируются. 

Практика:Составлениерасписанияработ. 

3.2. Составлениепринц

ипиальнойсхемы (4 

ч) 

Теория:Описаниеосновныхпринциповпостроения

 принципиальных

 схем.Знакомствососновнымитип

амиУГО(условно-графическихэлементов). 

Практика:Синтезпринципиальнойсхемыконкретного

электрического устройства. 

3.3. Сборка

 электрическойсх

емы  с 

использованиеммакетно

йплаты(3ч) 

Теория: отсутствует 

Практика:Сборкасхемысиспользованиемразличногов

спомогательногооборудования. 

3.4. Созданиеуправ

ляющейпрогра

ммы. 

Исследование

 работыд

атчиков(4 ч) 

Теория:Описаниеработыиспользуемыхдатчиков. 

Практика: поиск библиотек и создание на 

ихосновеалгоритмовдляполученияинформацииот 

датчиков. 
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3.5. Созданиеуправляющейпро

граммы.Отработкавыводаи

нформациинаLCD-

дисплей(4 ч) 

Теория: описание работы LCD-дисплея.Практика:

   поиск

 соответствующейбиблиотеки и 

 создание  на ее 

 основеалгоритма  для 

 организации выводаинформации. 

3.6. Созданиеуправ

ляющейпрогра

ммы. 

Знакомство

 с

принципами 

«интернетавещей».Передач

аинформациипо сети 

Ethernet на вебсервер. (5 ч) 

Теория:  описание   основных   принципов 

«интернетавещей».Основныепринципыфункциониро

ваниявеб-сервера. 

Практика: создание веб-

сервера.ПодключениеEthernet-

модуля.Созданиепрограммногокодадляобменаинфор

мацией. 

3.7. Отладканаписаннойпрогра

ммы

 и

доработка. (3 ч) 

Теория: отсутствует 

Практика:Тестированиепрограммыприразличных 

условиях окружающей среды.Наулице. 

Впомещении.В темноте. 

3.8. Подготовка  

 кпубличному

выступлению длязащиты

 результатов(2 

ч). 

Теория: отсутствует. 

Практика: Подготовка презентации

 длязащиты.Подготовка речидля 

защиты. 

3.9. Демонстрациярезультатов

 работы. 

(2 ч) 

Практика: Презентация

 созданнойпрограммы. 

 

Базовыймодуль 

 

1. Кейс«робот-гонщик» 

1.1. Изучениепринциповпостро

ениягоночныхмашин с 

использованиемэлектричес

кихмашин.Формированиеп

рограммыработ.

 (2

ч) 

Теория:Знакомствоскейсом,постановкапроблемы,ген

ерацияпутейрешения.Изучаютсяразличныевариантыс

хемгоночных машин. Подбирается 

максимальнофункциональнаясогласноимеющимсявоз

можностям. Происходит мозговой 

штурм.Основныеэтапы:напервом–

выдвигаютсяидеи,навтором –идеи анализируются. 

Практика:Составлениерасписанияработ. 

1.2. Составлениепринц

ипиальнойсхемы. 

(2 ч) 

Теория:Описаниеосновныхпринциповпостроения

 принципиальных

 схем.Знакомствососновнымитип

амиУГО(условно-графическихэлементов). 

Практика:Синтезпринципиальнойсхемыконкретного

электрического устройства. 
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1.3. Сборка каркаса 

робота.Закреплениеосновн

ыхдеталей.(1 ч) 

Теория: отсутствует 

Практика:Сборкакаркасамашиныизтекстолита.Закре

плениеосновногооборудования:электрическихдвигата

телей,драверов управления

 двигателями,отладочнойплаты,держ

ателябатареек,макетныхплат, энкодеров, датчиков. 

1.4. Сборка

 электрическойсх

емы  с 

использованиеммакетно

йплаты.(1ч) 

Теория: отсутствует 

Практика:Сборкасхемысиспользованиемразличногов

спомогательногооборудования. 

1.5. Созданиеуправ

ляющейпрогра

ммы. 

Исследование

 работыд

атчиков(2 ч) 

Теория:Описаниеработыиспользуемыхдатчиков. 

Практика: поиск библиотек и создание на 

ихосновеалгоритмовдляполученияинформацииот 

датчиков. 

1.6. Созданиеуправляющейпро

граммы.Настройкадрайвер

а

 управленияд

вигателями.Работасэнкоде

ром(3 ч) 

Теория: Описание

 принциповфункционированиядра

веровуправлениядвигателями,энкодеров. 

Практика: поиск библиотек и создание на ихоснове 

алгоритмов для работы описываемыхузлов. 

1.7. Созданиеуправляющейпро

граммы движенияпо

 черной линии

 сиспользованиемодно

го датчика цвета 

илидвух(3ч) 

Теория:Описаниепринциповдвиженияпочернойлини

и.Разборразличныхвариантовсоставленияпрограммы. 

Практика:Реализацияалгоритмасогласновыбранном

уварианту. 

1.8. Синтез

 алгоритмап

рохожденияпрепятствий(2 

ч) 

Теория:Разборразличныхвидовпрепятствий. Разбор 

различных подходов к ихпрохождению. 

Практика: Реализация

 различныхалгоритмов,дляпрохо

жденияразличныхпрепятствий. 
 

 

 

 

 

  

1.9. Отладканаписаннойпрогра

ммы

 и

доработка (1 ч) 

Теория: отсутствует 

Практика:Тестированиепрограммысиспользованием

 различных

 полей.Тестированиепрохо

жденияповоротовнаразных скоростях. С 

использованием одногодатчикацвета или двух. 
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1.10 Подготовка 

 кпу

бличномувыступлению для 

Теория: отсутствует. 

Практика: Подготовка презентации

 длязащиты.Подготовка речидля 

защиты. 

 защиты результатов(1 

ч). 

 

1.11. Демонстрациярезультатов

 работы. 

(1 ч) 

Практика: Презентация

 созданнойпрограммы. 

2. Кейс«робот-манипулятор» 

2.1. Изучение

 принциповп

остроениясовременныхман

ипуляторов. 

Формированиепрограммы

работ.(3ч) 

Теория:Знакомствоскейсом,постановкапроблемы,ген

ерацияпутейрешения.Изучаются принципы работы 

манипуляторов.Практика:Составлениерасписанияра

бот. 

2.2. Составлениепринц

ипиальнойсхемы. 

(2 ч) 

Теория:Описаниеосновныхпринциповпостроения

 принципиальных

 схем.Знакомствососновнымитип

амиУГО(условно-графическихэлементов). 

Практика:Синтезпринципиальнойсхемыконкретного

электрического устройства. 

2.3. Сборка каркаса 

робота.Закреплениеосновн

ыхдеталей.(1 ч) 

Теория: отсутствует 

Практика: Сборка каркаса манипулятора 

изимеющихся деталей

 конструктора.Закреплениеоснов

ногооборудования:сервоприводов, отладочной платы, 

держателябатареек,макетныхплат,камерытехническог

озрения. 

2.4. Сборка

 электрическойсх

емы  с 

использованиеммакетно

йплаты.(1ч) 

Теория: отсутствует 

Практика:Сборкасхемысиспользованиемразличногов

спомогательногооборудования. 

2.5. Созданиеуправляющейпро

граммы.

 Изучениер

аботысервоприводов.(2 ч) 

Теория:Описаниеработыиспользуемыхсервоапривод

ов.Изучениепринциповфункционирования.Особеннос

типодачикоманди объединения в сеть. 

Практика: поиск библиотек и создание на 

ихосновеалгоритмовдляуправлениясервоприводами. 
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2.6. Созданиеуправляющейпро

граммы.

 ОсвоениеПО

 TrackingCamAppдл

яработыскамеройтехничес

кого 

 зрения.Наладка 

 камерытехническог

озрения(2 ч) 

Теория: Описание

 принциповфункционированиякам

ертехническогозрения.ИзучениефункционалаПОTrac

kingCamApp. 

Практика: Установка 

ПОTrackingCamApp.Настройкапараметров камеры. 

2.7. Созданиеуправляющейпро

граммы.

 Созданиеп

рограмногокодадлясопряж

ения 

 камерытех

ническогозренияиманипул

ятора.(2ч) 

Теория:Изучениепринциповсортировкипредметовпр

ииспользованиикамерытехническогозрения. 

Практика: Реализация алгоритма 

сортировкииреагированиянанужныйпопрограммепре

дмет. 

2.8. Созданиеуправляющейпро

граммы движения 

манипулятора.(2ч) 

Теория:Понятиецикламанипулятора,какорганизовать

поэтапноедвижение. 

Практика:Реализацияалгоритмадвиженияманипулято

ра. 

2.9. Отладканаписаннойпрогра

ммы

 и

доработка. (1 ч) 

Теория: отсутствует 

Практика:Тестированиепрограммысиспользованием 

обьектов различной формы 

ицвета.Тестированиединамикидвижениярукиманипул

яторапризаданииразличныхскоростей работы 

сервоприводов. 

2.10. Подготовка  

 кпубличному

выступлению длязащиты

 результатов(1 

ч). 

Теория: отсутствует. 

Практика: Подготовка презентации

 длязащиты.Подготовка речидля 

защиты. 

2.11. Демонстрациярезультатов

 работы. 

(1 ч) 

Практика: Презентация

 созданнойпрограммы. 

 

 

 

 

 

Материально-техническое обеспечение 

 ПерсональныйкомпьютерсоперационнойсистемойWindows7илиWindows 10; 

 Доступвинтернет; 

 Мультимедиа-проектор; 
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 Образовательныйробототехническийкомплект"СТЕММастерская". 
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имательныезадачипоинформатике. 

–М.:БИНОМ.Лабораториязнаний.2007. 

2. Улли Соммер. Программирование микроконтроллерных

платArduino/Freeduino.– СПб. БХВ-Петербург. 2017.256 с. 

3. РевичЮрий.Занимательнаяэлектроника–СПб.БХВ-Петербург.2015.156 с 

4. ВикторПетин.ПроектысиспользованиемконтроллераArduino,2-еиздание.– СПб. БХВ-

Петербург. 2015. 464 с. 

 

 

Формы аттестации и оценочные материалы 

Входная диагностика – педагогическое наблюдение, опрос, позволяющиевыявить 

уровень подготовленности и возможности детей для занятия даннымвидомдеятельности. 

Текущий контроль – опрос на основе полученных знаний на 

текущиймоментвремени,выполнениекейс-

заданий,анализсконструированныхтехническихмоделей.Заканчиваетсякоррекцией 

усвоенногоматериала. 

Промежуточныйконтроль–

проверказнаний,уменийинавыковприпомощиразработанных кейсов. 

Итоговаяаттестация–участиевсоревнованиях. 

 


