
  



ПОЯСНИТЕЛЬНАЯ ЗАПИСКА 

 

ИспользованиеконструктораLEGOEV3позволяетсоздатьуникальнуюобразовате

льнуюсреду,котораяспособствуетразвитиюинженерного,конструкторского 

мышления. В процессе работы с LEGO EV3 ученики 

приобретаютопытрешениякактиповых,такинешаблонныхзадачпоконструированию,пр

ограммированию,сборуданных.Крометого,работавкомандеспособствуетформировани

юумениявзаимодействоватьссоучениками,формулировать,анализировать,критическио

ценивать,отстаиватьсвоиидеи. 

LEGOEV3обеспечиваетпростотуприсборкеначальныхмоделей,чтопозволяет 

ученикам получить результат в пределах одного или пары уроков. И приэтом 

возможности в изменении моделей и программ – очень широкие, и такой 

подходпозволяет учащимся усложнять модель и программу, проявлять 

самостоятельность 

визучениитемы.ПрограммноеобеспечениеLEGOMINDSTORMSEducationEV3обладае

т оченьширокимивозможностями,вчастности,позволяетвести 

рабочуютетрадьипредставлятьсвоипроектыпрямовсредепрограммногообеспеченияLE

GOEV3. 

Курс«Робототехника»ориентированнаучащихся3-4классов.Рабочаяпрограмма 

рассчитана на 68 часов. Занятия проводятся 2 раза в неделю, 

согласноучебномурасписанию. 

 

Целикурса: 

 

1. заложитьосновыалгоритмизацииипрограммированиясиспользованиемроботаLE

GOMindstorms EV3; 

2. научить использовать средства информационных технологий, чтобы 

проводитьисследования ирешатьзадачив межпредметной деятельности; 

3. заложитьосновыинформационнойкомпетентностиличности,т.е.помочьобучающ

емусяовладетьметодамисбораинакопленияинформации,современныхтехнологи

й,ихосмыслением,обработкойипрактическимприменениемчерезурочную,внеуро

чнуюдеятельность,системудополнительногообразования,втомчислесзакреплени

емирасширениемзнанийпоанглийскомуязыку(билингвальнаяробототехника); 

4. повыситькачествообразованиячерезинтеграциюпедагогическихиинформационн

ых технологий. 



Задачикурса: 

1. научитьконструироватьроботовнабаземикропроцессораEV3; 

2. научитьработатьвсредепрограммирования; 

3. научитьсоставлятьпрограммыуправленияЛего-роботами; 

4. развиватьтворческиеспособностиилогическоемышлениеобучающихся; 

5. развивать умение выстраивать гипотезу и сопоставлять с

 полученнымрезультатом; 

6. развиватьобразное,техническое мышлениеиумение выразитьсвой замысел; 

7. развиватьуменияработатьпопредложенныминструкциямпосборкемоделей; 

8. развиватьумения творчески подходитьк решению задачи; 

9. развиватьприменениезнанийизразличныхобластейзнаний; 

10. развиватьуменияизлагатьмысливчеткойлогическойпоследовательности,отстаив

атьсвоюточкузрения,анализироватьситуациюисамостоятельнонаходитьответын

авопросыпутемлогическихрассуждений; 

11. получать навыки проведения физического 

эксперимента;12.получитьопытработы в 

творческихгруппах; 

13. ведениеинновационной,научно-

исследовательской,экспериментальнойипроектнойдеятельности 

вобластиробототехники. 

 

СОДЕРЖАНИЕКУРСА«РОБОТОТЕХНИКА» 

Введение(1ч.) 

Поколенияроботов.Историяразвитияробототехники. 

Применение роботов.Развитие образовательной робототехники в. Цели и 

задачикурса. 

Конструктор LEGO Mindstorms EV3 (13 

ч.)КонструкторыLEGOMindstormsEV3,ресурсныйнабор. 

Основныедеталиконструктора.МикропроцессорEV3.Сервомоторы.Датчики.Подключе

ниесервомоторовидатчиков.Меню.Программирование.Выгрузкаизагрузка. 

 

ПрограммированиеEV3(7ч.) 

Установкапрограммногообеспечения.Системныетребования. 

Интерфейс.Самоучитель.Мойпортал.Панельинструментов.Палитракоманд.Рабочее 

поле. Окно подсказок. Панель конфигурации. Пульт управления 

роботом.Первыепростыепрограммы.Передачаизапускпрограмм.Тестированиеробота. 



Испытание роботов(18ч.) 

Движение,поворотыиразвороты. Воспроизведениезвуковиуправлениезвуком. 

Движение робота с ультразвуковым датчиком и датчиком 

касания.Обнаружениероботомчернойлинииидвижениевдольчернойлинии. 

 

Проектнаядеятельность(19ч.) 

Конструированиемоделейроботов. Программирование.

 Испытаниероботов.Презентация проектов 

роботов.Выставкароботов. 

 
Соревнованиероботов(10ч.) 

Решениеолимпиадныхзадач.Подготовка,программированиеииспытаниероботоввсоре

внованиях.Участиевкраевых мероприятиях,олимпиадахпо робототехнике. 

 

Тематическоепланирование 
 

№ 
занятия 

п/п 

Тема 

занятия,видз

анятия 

Содержаниезанятия Кол-

вочас

ов 

1 Введение вкурс 

«Образовательнаяроботот

ехника». Что 

такоеробот?(Лекция) 

Лекция№1 
1.1. История 

робототехники.Поколенияроботов. 

1.2. Цели и задачи курса 

«Образовательнаяробототехника» 

1 

2 РоботLEGOMindstormsE

V3 (Презентация) 

Презентация№1 
«Роботы LEGO: от простейших моделей 

допрограммируемых» 

Презентация№2 

«ПоявлениероботовMindstormsEV3в 

России. Виды, артикулы, 

комплектацияконструкторов, 

стоимость наборов» 

1 

3 Конструкторы 

LEGOMindstorms 

EV3,ресурсныйнабор

. 

(Практическоезанятие) 

Практическоезанятие №1 
«ЗнакомствосконструкторамиLEGO

MindstormsEV3,Ресурсныйнабор» 

2 

4 Микрокомпьютер(Лекция) Лекция№2 

4.1. ХарактеристикиEV3.Установкаакку

мулятороввблокмикрокомпьютера. 

4.2. Технология подключения к 

EV3(включение и выключение, 

загрузка ивыгрузка программ, порты 

USB, входа ивыхода). 

4.3. ИнтерфейсиописаниеEV3 
(пиктограммы,функции,индикаторы). 

4.4. Главное меню EV3 (мои 

файлы,программы,испытайменя,вид,настр

2 



ойки) 

5 Датчики Лекция№3 4 



 (Лекция) 5.1. Датчиккасания(TouchSensor,п

одключение иописание) 

5.2. Датчик звука (Sound Sensor, 

подключениеи описание) 

5.3. Датчикосвещенности(LightSensor,п

одключение иописание) 

5.4. Датчик цвета (Color Sensor, 

подключениеи описание) 

5.5. Датчик расстояния 

(UltrasonicSensor,подключение 

иописание) 

 

6 Сервомотор 

EV3(Лекция) 

Лекция№4 
6.1. Встроенный датчик оборотов 

(Измерениявградусахиоборотах). 

6.2. Скорость вращения колеса 

(Механизмзубчатой передачии ступица) 

6.3. ПодключениесервомоторовкEV3. 

4 

7 Программное 

обеспечениеLEGO®MIND

STORMS® 

Education 

EV3(Практическоезаня

тие) 

Практическоезанятие№2 
«Установка программного обеспечения 

LEGOMindstormsнаперсональныйкомпьютер»

. 

1 

8 Основы 

программированияEV3 

(Лекция) 

Лекция№5 
8.1. Общее знакомство с интерфейсом 

ПОLEGOMindstormsEV3 
8.2. Самоучитель. Мой портал. 

Панельинструментов. 

8.3. Палитракоманд 

8.4. Рабочееполе. 

8.5. Окноподсказок.Окно EV3. 

8.6. Панельконфигурации 
8.7. Пульт управленияроботом. 

2 

9 Первый робот и 

перваяпрограмма 

(Практическоезанятие) 

Практическоезанятие №3 
«Сборка, программирование и 

испытаниепервого робота» 

4 

10 Движения и 

повороты(Лекция) 

Лекция 

№610.1.КомандаMo

ve. 

10.2. Настройкапанеликонфигурациик

омандыMove. 

10.3. Особенности движения робота по 

прямойи кривойлиниям. 

10.4. Поворотыроботанапроизвольныеуглы. 

10.5. Примеры движения и поворотов 

роботаCastorBot. 

6 

11 Воспроизведение звуков 

иуправлениезвуком 

(Лекция) 

Лекция№7 
11.1.Команда Sound. Воспроизведение 

звуковислов. 

4 



  11.2. Настройка панели 

конфигурациикомандыSound. 

11.3. Составление программыи 

демонстрацияначалаи окончания движения 

робота CastorBotпо звуковомусигналу. 

11.4. Составление программы и 

демонстрациядвижения робота 

 

12 Движение робота 

сультразвуковым 

датчикоми датчиком 

касания(Лекция, 

практическаяработа) 

Лекция№8 
12.1. Устройство и принцип 

работыультразвуковогодатчика. 

12.2. Настройки в панели конфигурации 

дляультразвуковогодатчика. 

12.3. Примеры простых команд и программ 

сультразвуковымдатчиком. 

12.4. Устройство и принцип работы 

датчикакасания. 

12.5. Команда Touch. Настройки в 

панеликонфигурации для датчика 

касания. 

12.6. Примеры простых команд и программ 

сдатчиком касания. 

12.7. ДемонстрацияподключениякEV3 
ультразвуковогодатчика. 

12.8. ДемонстрацияподключениякEV3 
датчика касания. 

4 

13 Обнаружение 

роботомчерной линии и 

движениевдоль черной 

линии(Лекция, 

практическаяработа) 

Лекция№9 
13.1. Алгоритм движения робота вдоль 

чернойлинии. 

13.2. Команда Light. Применение и 

настройкидатчик освещенности. 

13.3. Примеры программ для 

робота,движущегосявдоль черной 

линии. 

13.4. Испытание робота на черной 

линии.13.4.1.Установка на робота 

датчикаосвещенности. 

13.4.2. Настройкапрограммы. 

13.4.3. Испытание робота при движении 

вдольчерной линии. 

4 

14 
Проект«Tribot» 

.Программированиеифунк

ционированиеробота 

(Практическоезанятие) 
 

 

 

 

Практическоезанятие№4 
14.1. Конструированиеробота. 

14.2. Программированиеробота. 

14.3. Испытаниеробота. 

6 



15 
Проект«Shooterbot».Прогр

аммированиеифункциони

рованиеробота 

(Практическоезанятие) 

 

Практическоезанятие №5 

15.1. Конструированиеробота. 

15.2. Программированиеробота. 

15.3. Испытаниеробота. 

4 

16 
Проект«Color Sorter» 

.Программированиеифунк

ционированиеробота 

(Практическоезанятие) 

 

Практическоезанятие №6 
16.1. Конструированиеробота. 

16.2. Программированиеробота. 

16.3. Испытаниеробота. 

5 

17 
Проект«Robogator» 

.Программированиеифунк

ционированиеробота 

(Практическоезанятие) 
 

 

Практическоезанятие №7 
17.1. Конструированиеробота. 

17.2. Программированиеробота. 

17.3. Испытаниеробота. 

4 

18 Решение 

олимпиадныхзаданий 

1. Кегельринг 

2. Чернаялиния 

3. Лабиринт 

4. Сумо 

5. Траектория 

10 

Всегочасов 68 
 

 

ПЛАНИРУЕМЫЕРЕЗУЛЬТАТЫ ОСВОЕНИЯУЧЕБНОГОКУРСА 

Стимулировать мотивацию учащихся к получению знаний, 

помогатьформироватьтворческуюличность. 

Способствовать развитию интереса к технике, 

конструированию,программированию, высоким технологиям, формировать 

навыки коллективноготруда. 

Сформироватьнавыкиконструированияипрограммированияроботов. 

Сформировать мотивацию к осознанному выбору инженерной 

направленностиобучениявдальнейшем. 



Подведение итогов работы проходит в форме общественной 

презентации(выставка, конкурс). Участие в конкурсах технической 

направленности, обменопытомсдругимишколами. 

 

В результате изучения курса учащиеся 

должны:знать/понимать: 

1. рольиместоробототехникивжизнисовременногообщества; 

2. основныесведениеизисторииразвитияробототехникивРоссииимире; 

3. основных понятия робототехники, основные технические 

термины,связанныеспроцессамиконструированияипрограммированияробот

ов; 

4. правилаимерыбезопасностиприработе сэлектроинструментами; 

5. общееустройствоипринципыдействияроботов; 

6. основныехарактеристикиосновныхклассовроботов; 

7. общуюметодикурасчетаосновныхкинематическихсхем; 

8. порядок отыскания неисправностей в различных 

роботизированныхсистемах; 

9. методикупроверкиработоспособностиотдельных узловидеталей; 

10. основыпопулярныхязыковпрограммирования; 

11. правила техники безопасности при работе в кабинете 

оснащеннымэлектрооборудованием; 

12. основные законы электрических цепей, правила безопасности при работе 

сэлектрическимицепями, основныерадиоэлектронные компоненты; 

13. определения робототехнического устройства, наиболее 

распространенныеситуации,вкоторыхприменяются роботы; 

14. иметь представления о перспективах развития робототехники, 

основныекомпонентыпрограммныхсред; 

15. основные принципы компьютерного управления, назначение и 

принципыработы цветового, ультразвукового датчика, датчика касания, 

различныхисполнительных устройств; 

16. различные способы передачи механического воздействия, различные 

видышасси,виды иназначение механическихзахватов; 

 

Уметь: 

 

1. собиратьпростейшиемоделисиспользованиемEV3; 

2. самостоятельно проектировать и собирать из готовых деталей 

манипуляторыироботов различного назначения; 

3. использовать для программирования микрокомпьютер 

EV3(программироватьна дисплее EV3) 

4. владеть основными навыками работы в визуальной среде 

программирования,программироватьсобранныеконструкцииподзадачиначальногоуро

внясложности; 

5. разрабатывать и записывать в визуальной среде программирования 

типовыеуправленияроботом 



6. пользоваться компьютером, программными продуктами, необходимыми 

дляобучения программе; 

7. подбирать необходимые датчики и исполнительные устройства, 

собиратьпростейшие устройства с одним или несколькими датчиками, собирать и 

отлаживатьконструкциибазовыхроботов 

8. правильно выбирать вид передачи механического воздействия для 

различныхтехнических ситуаций, собирать действующие модели роботов, а также их 

основныеузлы исистемы 

9. вестииндивидуальныеигрупповыеисследовательскиеработы. 

 

Общие учебные умения, навыки и способы 

деятельностиПознавательнаядеятельность. 

Использование для познания окружающего мира различных 

методов(наблюдение,измерение,опыт,эксперимент,моделирование идр.). 

Определение структуры объекта познания, поиск и выделение 

значимыхфункциональныхсвязей иотношениймеждучастями целого. 

Умение разделять процессы на этапы, звенья; выделение 

характерныхпричинно-следственныхсвязей. 

Определение адекватных способов решения учебной задачи на основе 

заданныхалгоритмов. 

Комбинирование известных алгоритмов деятельности в ситуациях, 

непредполагающих стандартное применениеодногоизних. 

Сравнение, сопоставление, классификация, ранжирование объектов по 

одномуилинесколькимпредложеннымоснованиям,критериям. 

Умениеразличатьфакт,мнение,доказательство,гипотезу,аксиому. 

Исследование несложных практических ситуаций, 

выдвижениепредположений,пониманиенеобходимостиихпроверкинапракт

ике. 

Использование практических и лабораторных работ, несложных 

экспериментовдлядоказательствавыдвигаемыхпредположений;описаниерезультатовэ

тихработ. 

Творческое решение учебных и практических задач: умение 

мотивированноотказываться от образца, искать оригинальные решения; 

самостоятельноевыполнениеразличныхтворческихработ;участиевпроектнойдеяте

льности. 

 

Информационно-коммуникативнаядеятельность. 

 

Адекватное восприятие устной речи и способность передавать 

содержаниепрослушанного текста в сжатом или развернутом виде в 

соответствии с цельюучебного задания. 

Осознанное беглое чтение текстов различных стилей и жанров, 

проведениеинформационно-смыслового анализа текста. 

Использование различных видов чтения (ознакомительное, 

просмотровое,поисковоеидр.).Владениемонологической идиалогическойречью. 



Умение вступать в речевое общение, участвовать в диалоге (понимать 

точкузрениясобеседника, признаватьправо на иное мнение). 

Создание письменных высказываний, адекватно передающих прослушанную 

ипрочитанную информацию с заданной степенью свернутости (кратко, 

выборочно,полно). 

Составлениеплана,тезисов,конспекта. 

Приведение примеров, подбор аргументов, формулирование 

выводов.Отражениевустнойилиписьменнойформерезультатовсвоейдеятельност

и. 

Умение перефразироватьмысль(объяснять«иными словами»). 

Выбор и использование выразительных средств языка и знаковых 

систем(текст, таблица, схема, аудиовизуальный ряд и др.) в соответствии 

скоммуникативнойзадачей, сферойиситуацией общения. 

Использование для решения познавательных и коммуникативных 

задачразличных источников информации, включая энциклопедии, словари, 

Интернет-ресурсыи другие базы данных. 

 

Рефлексивнаядеятельность. 

 

Самостоятельная организация учебной деятельности (постановка 

цели,планирование,определениеоптимальногосоотношенияцелиисредствидр.). 

Владение навыками контроля и оценки своей деятельности, 

умениемпредвидетьвозможныепоследствия своихдействий. 

Поискиустранениепричинвозникшихтрудностей. 

Оценивание своих учебных достижений, поведения, черт своей 

личности,своего физическогои эмоциональногосостояния. 

Осознанноеопределениесферысвоихинтересовивозможностей. 

Соблюдение норм поведения в окружающей среде, правил здорового 

образажизни. 

Владение умениями совместной деятельности: согласование и 

координациядеятельности с другими ее участниками; объективное оценивание 

своего вклада врешение общих задач коллектива; учет особенностей различного 

ролевого поведения(лидер,подчиненный идр.). 

Оценивание своей деятельности с точки зрения нравственных, правовых 

норм,эстетическихценностей. 

Использование своих прав и выполнение своих обязанностей как 

гражданина,членаобщества и учебного коллектива. 



Межпредметныесвязи 
 
 

№ 
п/п 

Предметы,изучаемые 
дополнительно 

Примерымежпредметныхсвязей 

1  

 

Математика 

Расчеты: 

длинытраектории; 

числа оборотови угла оборота 

колес;передаточного числа. 

Измерения: 

радиуса 

траектории;радиуса

колеса; 
длиныконструкцийиблоков. 

2  

 

 

Физика 

Расчеты: 

скорости 

движения;силытрен

ия; 

силы упругости 

конструкций.Измерения: 

массы 

робота;освеще

нности;темпер

атуры; 

напряженностимагнитногополя. 

3  

 

 

Технология 

Изготовление:дополнительн

ыхустройстви 

приспособлений (лабиринты, поля, 

горкиипр.); 

чертежейисхем;электронны

х печатных 

плат.Подключение: 

к мобильному телефону через 

Bluetooth;крадиоэлектроннымустройств

ам. 

4  

История 

Знакомство: 

с этапами (поколениями) 

развитияроботов; 

развитие робототехники в 

России,другихстранах. 

Изучение: 

первоисточников о 

возникновениитерминов«робот»,«ро

бототехника», 

«андроид» и др. 



КАЛЕНДАРНО-ТЕМАТИЧЕСКОЕПЛАНИРОВАНИЕ 

 
№ 

занят

ия 

Тема 

занятия,видз

анятия 

Содержаниезанятия Кол- 
воч

асов 

Дата 
поп

лану 

Дата 
поф

акту 

1 Введениевкурс 

«Образовательнаяро

бототехника».Чтота

коеробот? 

Лекция№1 

1.1. История 

робототехники.Поколенияр

оботов. 

1.2. Целии задачикурса 

«Образовательная

робототехника» 

1   

2 РоботLEGOMin

dstormsEV3 

Презентация№1 
«Роботы LEGO: от 

простейшихмоделей до 

программируемых»Презентаци

я№2 

« Появление роботов 

MindstormsEV3в России. Виды, 

артикулы,комплектация 

конструкторов,стоимость 

наборов» 

1   

3 КонструкторыLEGO

Mindstorms 

EV3,ресурсныйнабо

р. 

Практическоезанятие №1 
«Знакомствосконструкторами

LEGO Mindstorms 

EV3,Ресурсный набор» 

2   

  

4 Микрокомпьютер Лекция№2 
4.1. ХарактеристикиEV3.Устано

вкааккумулятороввблокмикроко

мпьютера. 

4.2. Технология подключения 

кEV3 (включение и 

выключение,загрузка и 

выгрузка 

программ,портыUSB,входа 

ивыхода). 

4.3. Интерфейс и описание 

EV3(пиктограммы, 

функции,индикаторы). 

4.4. Главное меню EV3 

(моифайлы, программы, 

испытайменя,вид,настройки

) 

2   

  

5 Датчики Лекция№3 

5.1. Датчиккасания(TouchSensor,

подключениеиописание) 

5.2. Датчикзвука(SoundSensor,п

одключение иописание) 

5.3. Датчик освещенности 

(LightSensor,подключениеиописа

ние) 

5.4. Датчик цвета (Color 

Sensor,подключение 

иописание) 

5.5. Датчик 

4   

  

  

  



расстояния(UltrasonicSensor, 

подключениеи описание) 

6 СервомоторEV3 Лекция№4 

6.1. Встроенный датчикоборотов 

4   



  (Измерениявградусахио

боротах). 

6.2. Скорость вращения 

колеса(Механизмзубчатойпере

дачииступица) 

6.3. Подключениесервомоторов

к EV3. 

   

  

  

7 Программноеобеспе

чение 

LEGO®MINDSTOR

MS® 

EducationEV3 

Практическоезанятие№2 
«Установка 

программногообеспечения 

LEGO 

Mindstormsнаперсональныйко

мпьютер». 

1   

8 Основыпрограмми

рованияEV3 

Лекция№5 
8.1. Общее знакомство 

синтерфейсом ПО 

LEGOMindstormsEV3 

8.2. Самоучитель. Мой 

портал.Панельинструментов. 

8.3. Палитракоманд 

8.4. Рабочееполе. 

8.5. Окноподсказок.ОкноEV3. 

8.6. Панельконфигурации 

8.7. Пульт управленияроботом. 

2   

  

9 Первый робот 

иперваяпрограмм

а 

Практическоезанятие №3 
«Сборка, программирование 

ииспытаниепервогоробота» 

4   

  

  

  

10 Движенияиповороты Лекция 

№610.1.КомандаMove.

10.2.Настройкапанели 

конфигурациикомандыMove. 

10.3. Особенности 

движенияробота по прямой 

и кривойлиниям. 

10.4. Повороты робота 

напроизвольные углы. 

10.5. Примеры движения 

иповоротовроботаCastorBot. 

6   

  

  

  

  

  

11 Воспроизведениезву

ков и 

управлениезвуком 

Лекция 

№711.1.КомандаSou

nd. 

Воспроизведениезвуковислов. 

11.2. Настройка 

панеликонфигурациикоманды

Sound. 

4   

  



  11.3. Составление 

программыидемонстрация 

началаиокончания движения 

роботаCastorBotпозвуковомусиг

налу. 

11.4. Составление программы 

идемонстрациядвиженияробот

а 

   

  

12 Движение робота 

сультразвуковымдат

чиком и 

датчикомкасания 

Лекция№8 
12.1. Устройство и 

принципработыультразвукового

датчика. 

12.2. Настройки в 

панеликонфигурации 

дляультразвуковогодатчи

ка. 

12.3. Примерыпростыхкомандип

рограммсультразвуковымдатчик

ом. 

12.4. Устройство и 

принципработы датчика 

касания. 

12.5. Команда Touch. 

Настройкив панели 

конфигурации длядатчика 

касания. 

12.6. Примерыпростыхкомандип

рограммсдатчиком касания. 

12.7. Демонстрация 

подключениякEV3ультразвуково

годатчика. 

12.8. Демонстрация 

подключенияк EV3 датчика 

касания. 

4   

  

  

  

13 Обнаружение 

роботомчерной линии 

идвижение 

вдольчерной линии 

Лекция№9 
13.1. Алгоритм движения 

роботавдольчернойлинии. 

13.2. Команда Light. 

Применениеи 

настройкидатчикосвещенности. 

13.3. Примеры программ 

дляробота, движущегося 

вдольчерной линии. 

13.4. Испытание робота 

начерной линии. 

13.4.1.Установканароботадатчик

аосвещенности. 

13.4.2. Настройкапрограммы. 

13.4.3. Испытание робота 

придвижениивдольчернойлин

ии. 

4   

  

  

  

14 
Проект«Tribot» 

.Программированиеиф

ункционированиеробот

Практическоезанятие №4 
14.1. Конструированиеробота. 

14.2. Программированиеробота. 

14.3. Испытаниеробота. 

6   

  



а   

  

  



      

  

15 
Проект«Shooterbot».Пр

ограммированиеифунк

ционированиеробота 

Практическоезанятие №5 
15.1. Конструированиеробота. 

15.2. Программированиеробота. 

15.3. Испытаниеробота. 

4   

  

  

  

16 Проект«ColorSorter» 
. 

Программированиеи 

функционированиер

обота 

Практическоезанятие №6 
16.1. Конструированиеробота. 

16.2. Программированиеробота. 

16.3. Испытаниеробота. 

5   

  

  

  

  

17 
Проект«Robogator» 

.Программированиеиф

ункционированиеробот

а 

Практическоезанятие №7 
17.1. Конструированиеробота. 

17.2. Программированиеробота. 

17.3. Испытаниеробота. 

4   

  

  

  

18 Решениеолимпиадны

хзаданий 

1. Кегельринг 
2. Черная линия 

3. Лабиринт 

4. Сумо 

5. Траектория 

10   

  

  

  

  

  

  

  

  

  

Всегочасов 68   
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