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Введение 
Использование Лего-конструкторов во внеурочной деятельности повышает мотивацию учащихся к обучению, т.к. при этом требуются знания практически из всех учебных дисциплин от искусств и истории до математики и естественных наук. Межпредметные занятия опираются на естественный интерес к разработке и постройке различных механизмов. Одновременно занятия ЛЕГО как нельзя лучше подходят для изучения основ алгоритмизации и программирования, а именно для первоначального знакомства с этим непростым разделом информатики вследствие адаптированности для детей среды программирования Robolab, и её графического интерфейса. Разнообразие конструкторов Лего позволяет заниматься с учащимися разного возраста и по разным направлениям (конструирование, программирование, моделирование физических процессов и явлений). Дети с удовольствием посещают занятия, участвуют и побеждают в различных конкурсах. Лего-конструирование – это современное средство обучения детей. Дальнейшее внедрение разнообразных Лего-конструкторов во внеурочную деятельность детей разного возраста поможет решить проблему занятости детей, а также способствует многостороннему развитию личности ребенка  и побуждает получать знания дальше.
По моему мнению, данный кружок может вести учитель не только информатики, но и физики, технологии, а также и совсем не педагог, а обычный инженер. Главное – Лего должно быть интересно самому учителю, тогда и с детьми очень легко и увлекательно работать. 

Для достижения результатов в соревнованиях необходимо отбирать детей; надо искать детей честолюбивых, нестандартно мыслящих, увлеченных. Само собой, умных, конечно. Мой опыт подготовки детей к соревнованиям говорит о том, что лучше найти 1-го ребенка, и с ним выполнять только одну модель, чем с 10 детьми и 10 моделей сразу – происходит разброс сил. Увы, требуется очень много времени и сил. Гарантированных денег эти занятия не приносят, и потому все тренеры школьных команд – в большей или меньшей степени альтруисты. Если бы я была только школьным учителем, у меня не было бы времени и сил этим заниматься, хотя это очень интересно. 
Цель работы кружка: 

1. Организация занятости школьников во внеурочное время.

2. Всестороннее развитие личности учащегося:

· развитие навыков конструирования

· развитие логического мышления

· мотивация к изучению наук естественно-научного цикла: физики, в первую очередь, информатики (программирование и автоматизированные системы управления)  и математики.

3. Выполнение программы информатизации системы образования.

Задачи:

1. Ознакомление с основными принципами механики; 

2. Ознакомление с основами программирования в компьютерной среде моделирования LEGO Robolab 2.5.4; 

3. Развитие умения работать по предложенным инструкциям; 

4. Развитие умения творчески подходить к решению задачи; 

5. Развитие умения довести решение задачи до работающей модели; 

6. Развитие умения излагать мысли в четкой логической последовательности, отстаивать свою точку зрения, анализировать ситуацию и самостоятельно находить ответы на вопросы путем логических рассуждений. 

7. Развитие умения работать над проектом в команде, эффективно распределять обязанности.

8. Подготовка к соревнованиям по Лего-конструированию.

 Тематический план занятий кружка по Лего-конструированию и программированию.

	Количество занятий – 32 ак. часа..

	

	№
	Тема занятия
	Кол-во

 часов

	1
	Инструктаж по технике безопасности. Цели и задачи работы кружка. Знакомство с конструктором – RCX, моторы, лампы, датчики касания и освещения. Названия деталей. Принципы работы. Сборка по технологической карте первой простейшей модели.
	2

	2
	Знакомство со средой программирования Robolab. Работа с интерактивным практикумом на ПК.
	2

	3
	Проект Карусель. Использование автоматического управления. Программирование вращения на заданное количество времени,  автоматическое освещение, срабатывающее на уменьшение освещенности объекта. Разбиение на задачи. Прыжки.
	2

	4
	Музыкальная шкатулка. Творческое конструирование модели. Знакомство с программированием музыки. 
	2

	5
	Знакомство с зубчатой передачей. Способы увеличения скорости автомобиля. Полноприводный автомобиль. Использование редуктора для создания скоростной модели автомобиля. Соревнования «Формула 1»
	3

	6
	Проект Шлагбаум. Знакомство с червячной передачей. Сбор и программирование.
	2

	7
	Использование зубчатой передачи для увеличения мощности робота. Робот-сумоист. Соревнования.
	3

	8
	Шагающий робот. Робот на гусеницах. Особенности конструирования и программирования движения и поворотов.
	2

	9
	Фестиваль танцующих роботов. Творческое конструирование, использование в программе ламп, музыкального сопровождения, различных движений робота.
	3

	10
	Проект Автомобиль. Сбор модели, программирование дистанционного управления с использованием датчиков касания. Соревнования «Лабиринт».
	3

	11
	Проект помощник диск-жокея. Сбор конструкции и программирование. 
	2

	12
	Движение по траектории. Модель с одним и двумя датчиками света. Программирование.
	2

	13
	Работа в Интернете. Поиск информации о Лего-соревнованиях, описаний моделей, технологии сборки и программирования Лего-роботов.
	2

	14
	Творческое конструирование собственной модели. Программирование. Защита модели.
	2

	Итого
	32


Пояснительная записка

Тематический план основан на использовании, в основном, конструктора 9786. На некоторых занятиях будут нужны детали из 9794 (гусеницы и все для них), а также червячная передача, которая есть  во многих наборах (например, в 9723, 9680 и др.). Очень полезным будет ресурсный набор, в котором отсутствует сам RCX, но много строительных деталей, и дополнительных датчиков. Оптимально, если на каждый конструктор придется 2 ученика, лучше, если один, хуже, если 3 и больше. Группы, с которыми мне было продуктивно и удобно работать, составляли обычно 10-15 человек (не больше). На каждый конструктор – компьютер с Robolab 2.5.4. Программирование будет нужно не на каждом занятии, в плане есть занятия, где занимаемся только конструированием (такие занятия можно проводить в обычном кабинете).
На каждом занятии на каждой парте лежит сборник, состав которого показан в Приложении 1. Пользуясь им, дети могут находить нужную информацию для каждого занятия. Можно заполнять по мере необходимости эту папку с файлами, а можно сразу положить все, ребятам будет интересно посмотреть, что же их ждет, а также при сборке творческих моделей там можно будет находить необходимую помощь в сборе некоторых частей модели, используя опыт прошлых занятий.

Для обеспечения сохранности деталей необходимо с первого занятия дать понять детям, что за конструктор, с которым они работают, предстоит следить им самим. Все конструкторы необходимо пронумеровать и вести тетрадь, в которой отмечать, на каком занятии кто с каким конструктором занимался. Если честно, воруют относительно мало, в основном это лампочки и другие подобные эффектные элементы. Больше теряются мелкие детали, которые падают на пол и закатываются в разные щели. Надо пообщаться с техничкой, чтобы она все найденное при уборке возвращала вам, а не выкидывала, с мыслью, что это мусор.:-)

Для занятий лучше использовать аккумуляторы, т.к. их можно множество раз перезаряжать. Для проведения соревнований, для обеспечения честности (невозможно всем дать в один день одинаково заряженные аккумуляторы, а от их уровня очень много зависит), можно подключать блоки питания («хвосты»). Заряжающие устройства должны подходить  к аккумуляторам, обычно  в школы поступают такие, которым требуется около 18 часов для полной зарядки. Для участия в отборочных соревнованиях выигрышнее всего себя показали батарейки Durasell Turbo.
Занятие 1 

Тема: 
Инструктаж по технике безопасности. Цели и задачи работы кружка. Знакомство с конструктором – RCX, моторы, лампы, датчики касания и освещения. Принципы работы. Сборка по технологической карте первой простейшей модели.
Оборудование: 

· конструктор 9786;

· Технологическая карта к конструктору 9787.
Содержание:

Для преподавателя:

Знакомимся с названием деталей. Необходимо самому преподавателю запомнить их, и в дальнейшем строго следить, чтобы дети правильно называли детали, чтобы не возникло ситуации типа: «Прикрепи вот ту длинную синенькую штуку к этой большой красной и т.п.»

Для того чтобы дети быстрее запомнили устройство RCX (а это самое сложное в первом занятии), воспользуемся Приложением. Можно предложить детям зарисовать – но это долго, и не все достаточно умело могут перерисовать.

Собираем самую первую модель из технологической карты, она достаточно проста, но позволяет собрать прочную модель, способную делать повороты, и к которой можно крепить датчики на следующем занятии.

Как вариант, на первом занятии, можно детям предложить самим собрать, все, что только им захочется.

 Плюсы:

· Если дети сразу заявляют, что они все могут, то такое погружение в работу без подсказок в виде схем сборки хорошо показывает им необходимость обучения;

· Сразу заметен опыт сборки (если дети занимались Лего – то сборка занимает минимум времени);

· Можно выделить детей с творческими способностями, а также тех, кому сложно придумывать самим, им нужны идеи со стороны.

Минусы:

· [image: image49.png]WschpakpacHsiit
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Если преподаватель сам не собирал модели, то рискует сразу на первом же занятии попасть «впросак», когда кто-нибудь попросит о помощи.
Для детей:

Здравствуйте, ребята!

Каждому из вас ребята сейчас будет выдан пронумерованный конструктор. В конце каждого занятия я буду проверять сохранность деталей. Вам самим необходимо следить за тем, чтобы ничего не сломалось и не потерялось, т.к. с именно этим конструктором вам предстоит работать на протяжении всего курса.

Главный элемент конструктора это RCX 1.0 - программируемый микрокомпьютер, который позволяет собранным моделям работать автономно, обрабатывая данные с датчиков и управляя моторами и лампочками. 

Датчики – это органы чувств нашего робота. Датчик касания можно сравнить с кожей человека – с их помощью мы чувствуем прикосновения, и действуем  сообразно ситуации. Датчик освещения можно сравнить с глазами, а ещё существует датчик температуры, датчик поворота. Наш робот может выполнять то, или иное действие благодаря написанной и загруженной в RCX соответствующей программе.
[image: image50.jpg]


Загрузка программ с компьютера в блок RCX осуществляется через инфракрасный порт, расположенный в передней части устройства.

Для питания блока используются 6 батареек типа АА. Процедура установки батарей изображена на рисунке. 
[image: image51.png]



Сегодня мы с Вами будем собирать нашу первую модель, и проверим в действии, как она будет работать (см. Приложение).
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Занятие 2 

Тема: Знакомство со средой программирования Robolab. Работа с интерактивным практикумом на ПК.
Оборудование: 

· конструктор 9786;

· технологические карты к конструктору 9786;
· ПК с установленной средой программирования Robolab 2.5.4.

Содержание:

Для преподавателя: 
Не слишком интересное занятие для детей, т.к. от них всего лишь требуется слушать и выполнять указания диктора. Практикум, котрый разработан специально для освоения программной среды Robolab, на мой взгляд, великолепен, и руководителю кружка едва ли стоит этот необходимый этап  работы пытаться провести самому, сделать это лучше авторов среды программирования едва ли получится. Если дети младше 7-классников, то им тогда, вероятнее всего,  понадобится помощь  в освоении этого учебника.

Для детей:

Заходим в Пуск – Все программы – Robolab 2.5.4 – Интерактивный практикум. Далее следует выполнять все инструкции диктора. Занимаясь с этим интерактивным практикумом, вы научитесь:

· Собирать простейшие основные модели;

· Составлять простые программы;

· Пересылать их с большого компьютера в RCX с помощью инфракрасного приемника-передатчика;

· На практике познакомитесть с работой датчиков касания и освещения.

Занятие 3 

Тема: 
Проект Карусель. Использование автоматического управления. Программирование вращения на заданное количество времени,  автоматическое освещение, срабатывающее на уменьшение освещенности объекта. 

Оборудование: 

· конструктор 9786;

· ПК с установленной средой программирования Robolab 2.5.4.

Содержание:

Для преподавателя: 
Учащимся предлагается разработать и создать проект карусели с автоматическим управлением, который осуществляет следующие функции:

· вращение заданное количество времени,

· автоматическое внешнее освещение, срабатывающее на уменьшение освещенности объекта. 

При выполнении проекта ученики смогут: 

·  Познакомиться со способами изменения направления движения, с понятием освещенности объекта.

· Совершенствовать свои навыки и умения конструирования роботов и разработки программ их функционирования. 

· Моделировать различные ситуации.

С учетом того, что при работе над проектом учащимся необходимы некоторые базовые знания по информатике и навыки работы с компьютером, работу над проектом рекомендуется поручать ученикам 7-9 классов. 

По результатам "мозгового штурма" учитель подводит учеников к определению числа и состава зон, которые включаются в состав модели. Один из возможных вариантов такого разбиения: 

· платформа механизма вращения с двигателем

· платформа карусели 

· стойка с датчиком освещения и лампой

· декоративная лестница.

В процессе работы над проектом учащиеся обмениваются информацией друг с другом и учителем, выясняя и уточняя детали проекта. Задача учителя на этом этапе — подтолкнуть учащихся к поиску разнообразных вариантов, обеспечивающих решение задачи, направляя их мысль. 

Модель работает следующим образом:

· платформа вращается заданное количество времени, обеспечивая массовое удовольствие и радость участников аттракциона согласно купленным билетам.

· в вечернее время для безопасного получения приобретенного удовольствия площадка с аттракционом автоматически освещается. При повышении освещенности до стандартного состояния при помощи естественных источников (солнце, в Египте «Гелиос») искусственное освещение автоматически отключается (в целях экономии государственных ресурсов). 

· наиболее одаренным учащимся можно предложить дополнительный вариант оснащения карусели музыкальным сопровождением 

При программировании может использоваться режим Программирование, уровень Inventor 4.

Для детей:

[image: image53.png]


Существует 4 уровня "Inventor"(Конструирование), они отличаются своими возможностями. Чтобы использовать все доступные возможности необходимо выбрать уровень "Inventor 4".
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После запуска уровня "Inventor 4" перед вами появится 3 окна: информационное окно, окно программы и окно "палитра команд". Для удобства работы необходимо развернуть окно программы на полный экран.

В режиме "Inventor 4" в области программы находиться только две пиктограммы, [image: image1.png]


 -начало и [image: image2.png]


-конец программы. Остальные пиктограммы необходимые для работы программы необходимо брать из палитры команд (функции) и перетаскивать в рабочее окно программы. Для этого:

· щелкните указателем мыши на пиктограмме команды, которую вы хотите использовать. 

· передвиньте курсор мыши в Окно программы и щелкните кнопкой мыши, чтобы поместить сюда выбранную команду. При этом возможно, помещенная пиктограмма автоматически свяжется проводом с рядом стоящей.

Если провод не соединился или соединился неправильно его необходимо создать, для этого нужно поменять вид курсора на "моток провода "[image: image3.bmp]. Проще всего это сделать, нажав 2 раза клавишу пробел клавиатуры компьютера. 

Далее:

	1
	щелкните в правом верхнем углу левой пиктограммы
	[image: image4.png]




	2
	переместите курсор к левому верхнему углу левой пиктограммы

	[image: image5.png]




	3
	Получившееся соединение имеет вид розовой линии или черно-белого пунктира.

Если соединение имеет вид пунктирной линии, выберите пункт "Удалить разорванные провода в меню "Правка", после этого попробуйте еще раз соединить пиктограммы.
	[image: image6.png]
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Одна пиктограмма может иметь до 5 мест соединения проводов, все они отображаются, когда курсор "моток провода" оказывается на пиктограмме. Провода определенного цвета соединяются с пиктограммами, имеющими обод такого же цвета.
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В начале работы курсор мышки выглядит как указательный палец[image: image8.bmp] , но для перетаскивания и выделения пиктограмм необходимо, чтобы курсор выглядел как стрелочка  (или крестик) [image: image9.bmp]. Для изменения вида курсора необходимо в меню "окно" выбрать пункт "показать палитру инструментов", в появившемся окне можно менять вид курсора. Выбираем курсор "стрелочка "[image: image10.bmp].

Еще один простой способ менять вид курсора - это использовать клавишу "пробел" клавиатуры, при ее нажатии вид курсора меняется на два наиболее часто используемых "стрелочка[image: image11.bmp] " и "моток провода[image: image12.bmp] ".

Некоторые кнопки в окне функций позволяют перейти к использованию новых пиктограмм, при этом окно меняется. Для возврата к предыдущей палитре используется кнопка "стрелка вверх".
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_____Вариант программы движения карусели 
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Как альтернатива, на этом занятии можно попробовать собрать модель "Карусель" (см. Приложение), она очень хороша для знакомства с различными видами передач. Но, увы, у нас пока нет достаточного количества конструкторов, чтобы выполнить эту модель полностью. Да и, возможно, трудновато для младших школьников сразу столько нового материала.

Занятие 4 

Тема: Музыкальная шкатулка. Творческое конструирование модели. Знакомство с программированием музыки.

Оборудование: 

· конструктор 9786;

· ПК с установленной средой программирования Robolab 2.5.4.

Содержание:

Для преподавателя: 
Стоит отметить следующие важные моменты:

· 2 мотора будут использоваться по-разному: один, закрепленный внутри шкатулки, будет вращать декоративные, красивые элементы, а другой мотор, закрепленный снаружи, должен поднимать и опускать крышку шкатулки, т. е ребята отрабатывают различные способы крепления моторов. Сам RCX может находиться как внутри шкатулки, так и отдельно. Также надо суметь собрать из имеющихся элементов корпус шкатулки, т.е. проявить фантазию и вкус (у девочек получается интереснее).

· При написании программы для робота ребята знакомятся с музыкой, которую способен издавать RCX. На этом занятии дети, знакомые с нотной грамотой,   чувствуют наконец-то пользу от своих музыкальных упражнений, и создают узнаваемые интересные мелодии.

Для детей:

Сегодня нам предстоит собрать музыкальную шкатулку. Наша шкатулка будет открываться, затем зазвучит музыка, одновременно с ней внутри шкатулки начнет вращаться нечто красивое (вы сами подумаете, что это может быть, ведь шкатулки бывают разные!), затем, спустя заданное время, музыка закончится, вращение прекратится, и шкатулка закроется. Вы также можете использовать в конструкции лампочку, получится ещё интереснее.

Итак:

1. Собираем модель;

2. программируем;

3. тестируем;

4. исправляем недостатки конструкции и программы.

Дополнительно: открытие и закрытие шкатулки можно сделать по нажатию на кнопку – датчик касания. 

Вариант программы для движения всех частей шкатулки: 
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Вариант программы  с добавлением озвучивания открытия и закрытия шкатулки: 
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Вариант программы  с озвучиванием вращения внутри шкатулки с использованием свитков: 
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Занятие 5 
Тема: Знакомство с зубчатой передачей. Способы увеличения скорости автомобиля. Использование редуктора для создания скоростной модели автомобиля. Соревнования «Формула 1»
Оборудование: 

· конструктор 9786;

Содержание:

Для преподавателя: 
На этом занятии дети знакомятся с зубчатыми передачами, которые им предстоит в дальнейшем использовать не единожды ещё.

Дети очень любят соревноваться между собой. Соревнования на скорость можно провести без ПК, т.к. 1-ая стандартная программа включает оба мотора на полную мощность в одном направлении. Для того чтобы выявить самую быструю модель обычным способом, нужен достаточно точный секундомер. Мы с коллегами пользовались другим способом: измеряли и отмечали каждый метр трассы, каждый участник пользовался следующей программой:
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, т.е. время движения у всех было одинаково, и победитель определялся тем, насколько много он успевал проехать за эти 20 секунд. Время также неслучайно, т.к. за меньший отрезок некоторые модели просто не успеют разогнаться. Формула, связывающая скорость время и расстояние, наглядно видна в действии!

В результате мозгового штурма выясняем, что же мы можем сделать для увеличения скорости модели, и детям предлагается познакомиться с зубчатыми передачами.
[image: image57.jpg]


Для детей:
Сегодня мы будем собирать скоростные автомобили, и в конце занятия проведем соревнования «Формула 1», которые и выявят самую быструю модель.

Каким же образом можно увеличить скорость нашего автомобиля, если в программе стоит максимальная мощность?

Робот у нас на предыдущих  занятиях  всё делал сам, и, конечно же, двигался тоже сам. Происходило это с помощью двигателя (мотора). Мотор может вращать надетое на  него колесо,  а может и шкив или зубчатое колесо на этой оси. Этот шкив или зубчатое колесо будем называть ведущими. Но это движение ещё нужно передать на движущиеся части робота: колёса, ноги, голову или др. Для этого-то и нужны передачи. Мы сегодня знакомимся с зубчатыми передачами. 
Итак,  зубчатые передачи могут: см. Приложение
Для того чтобы у нас получилась скоростная модель, мы должны использовать в конструкции повышающую передачу.

Занятие 6

Тема: Проект Шлагбаум. Знакомство с червячной передачей. Сбор и программирование.

Оборудование: 

· конструктор 9786 (желательно 9723!);

· червячная передача;

· ПК с установленной средой программирования Robolab 2.5.4.

Содержание:

Для преподавателя: 
В Приложении дана также схема сборки светофора, а также автоматическое открытие шлагбаума по датчику света. Это можно использовать дополнительно, для тех, кто справится с основным заданием.

Для детей:

Одной из самых медленных передач является червячная передача. (Своим названием она обязана основному её элементу, "червяку".) 
Собираем по предложенному образцу (см. Приложение), если Вы всё сделано правильно, то дети сами в этом убеждаются. Особое внимание обращаем на то, насколько надёжен зацеп между "червяком" и шестернёй.

Еще важное замечание: шестерня превосходно вращается "червяком" и наоборот, вращая шестерню, невозможно повернуть ось, на которую насажен "червяк"? Это можно использовать в самых разных ситуациях, и нам это свойство очень пригодится. Запомним это!

Сегодня мы будем собирать по готовой схеме, и в конце занятия у нас получится модель шлагбаума. (См. Приложение)

[image: image58.jpg]


Мозговой штурм:

· Как выглядит шлагбаум?

· Для чего нужен шлагбаум?

· Где обязательно устанавливается шлагбаум ?

· Как и кем управляется шлагбаум?
Программирование сегодня также будет использоваться.
Вариант программы:
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Занятие 7 

Тема: Использование зубчатой передачи для увеличения мощности робота. Робот-сумоист. Соревнования.

Оборудование: 

· конструктор 9786;

Содержание:

Для преподавателя: 
 Здесь мы также используем зубчатые передачи, только уже для увеличения мощности модели. Обращаем внимание детей на то, что прочность модели здесь важна как никогда, т.к. роботы могут разрушить друг друга. Обычно, дети уже не спорят с тем, что зубчатые передачи нужны (опыт соревнований «Формула 1»). Если кто-то додумается использовать червячную передачу (работа со шлагбаумом) – только плюс, здесь она будет даже выгоднее зубчатой. Можно напомнить о храповике (ни шагу назад!) Гусеницы также хорошо себя показывают, и конечно же важен вес модели. Программирование также не нужно, используем 1-ую программу. Эффектно (но занимает много времени), провести соревнование каждого с каждым, т.к. результат может быть совершенно непредсказуем. Обычно, хоть одного-то противника побеждает каждый, и в итоге все довольны. Самые эффектные по зрелищности соревнования! 

Для детей:
Страна Восходящего Солнца наряду с каратэ, дзюдо, айкидо и другими известными всему свету боевыми искусствами принесла в мир единоборств сумо. По зрелищности и неповторимости вряд ли найдется боевое искусство способное соперничать с ним.
Это часть японской культуры и искусство, которое прививается будущему борцу сумо с раннего детства. Мощность борца сумо должна сочетаться с идеальной гибкостью.

Сегодня нам перестоят  ещё одни соревнования, в которых мы определим, кто же самый сильный борец Сумо среди наших роботов. Вам предстоит за 1, 5 часа собрать модель, программировать которую не нужно, победитель будет определяться следующими правилами:

· Робот должен вытолкнуть робота-противника из круга;

· По команде "Марш" операторы нажимают кнопку Run роботов, роботы начинают двигаться по направлению друг к другу до столкновения.

· Во время проведения попытки операторы команд не должны касаться роботов. 

· Максимальная ширина робота 25 см, длина 25 см.

· Во время попытки робот может менять свои размеры, но исключительно без вмешательства человека. 

· Максимальная масса робота 1 кг.

· В конструкции робота можно использовать только один микрокомпьютер RCX.

· Робот считается проигравшим, если его большая часть оказывается на черной области.

· Длительность каждого раунда максимум 1 минута.

· Если в течение 1 минуты ни один робот не вытолкнет противника в черную область, победителем будет объявлен тот робот, который окажется ближе к центру круга.

· Если победитель не может быть определен способами, описанными выше, решение о победе или переигровке принимает судья состязания. 

Вы должны использовать только 2 мотора (чтобы все были в равных условиях). Собирайте крепкую, прочную модель, и всем удачи!

Факторы, способствующие победе:

· увеличение мощности за счет зубчатой передачи (с маленькой на большую!);

· храповик;

· червячная передача;

· полный привод;

· максимальный вес;

· устойчивая конструкция;

· конструкция, тем или иным образом, мешающая сопернику.
Занятие 8 

Тема: Шагающий робот. Робот на гусеницах. Особенности конструирования и прохождения препятствий и поворотов.

Оборудование: 

· конструктор 9786;

· дополнительные детали из конструктора 9794 для создания гусениц. 

Содержание:

Для преподавателя: 
Вновь конструкторское занятие. Цель – оценить насколько влияет конструкция на движение и повороты автомобиля. Подойдет 1-ая программа, для поворотов нужно подсоединить повернутый  на 90 градусов провод (сменить направление тока). Используем технологическую карту к конструктору 9794, собирается прочная крепкая основа, к которой можно присоединить как колеса, так и гусеницы, а также легко превратить в шагающего робота. Интересный момент – когда испытываем шагающую конструкцию, то хорошо видно, что 2 мотора разные, и синхронность теряется.

Второй вариант шагающего робота можно собрать, используя только один мотор и множество зубчатых передач.
Для детей:
Сегодня мы будем заниматься конструированием, причем будем собирать по технологической карте, т.е. нам предстоит в очередной раз поучиться собирать крепкую модель, а также мы увидим, что робот может двигаться не только на колесах, а ещё 2-мя способами. Нам предстоит выяснить, используя одну программу для всех 3-х вариантов:

1. Как меняется скорость от смены способа движения?

2. Как наш робот поворачивает?

3. Как модель преодолевает различные препятствия?
Занятие 9

Тема: Фестиваль танцующих роботов. Творческое конструирование, использование в программе ламп, музыкального сопровождения, различных движений робота.

Оборудование: 

· конструктор 9786 как основа;

· все имеющиеся остальные конструкторы и запасные детали;

· ПК с установленной средой программирования Robolab 2.5.4.

Содержание:

Для преподавателя: 
Занятие, на котором дети сами придумывают, как же будет танцевать их робот. Полная свобода: танцы роботов могут быть основаны на сложных, запрограммированных движениях (повороты, вперед и назад, различная скорость), различных звуках, использование лампы очень уместно, либо же все танцевальные моменты могут основываться лишь на оригинальной конструкции. Дети приходят во вкус в процессе занятия, и может потребоваться больше, чем запланировано, времени! 

Для детей:
Нравится ли Вам танцевать? А какие танцы вам знакомы? Как вам нравится танцевать? А как Вы думаете, наш робот может показать интересный танец? Давайте попробуем собрать танцующего робота.

Сегодня Вам предстоит собрать свою собственную модель. Вы можете вспомнить, чему Вы уже научились, а, может быть, это будет нечто новое, не похожее на все то, что мы собирали до сих пор. Программу Вы также составляете сами, и она может быть самой разной.

Занятие 10

Тема: Проект Автомобиль. Сбор модели, программирование дистанционного управления с использованием датчиков касания. Соревнования «Лабиринт».

Оборудование: 

· конструктор 9786;

· ПК с установленной средой программирования Robolab 2.5.4.

Содержание:

Для преподавателя: 
У всех мальчишек (и у многиз девченок тоже!) или была или есть игрушка автомобиль с дистанционным управлением. Собрать и самим запрограммировать такую – для детей очень интересно. Лабиринт создаем из всего, что есть под рукой, и мамсса удовольствия обеспечена. Для тех кому трудно разобраться с программой – разрешаем использовать готовую.

Для детей:

Приходилось ли Вам когда-либо играть машинкой с дистанционным управлением? Мне да, и сейчас было бы очень интересно заставить поехать наш автомобиль туда, куда нам заходется в данный конкретный момент, а не согласно написанной заранее программе. 

Сегодня нам предстоит  собрать автомобиль – Вы можете  сделать это пользуясь технологической картой, или собрать по своему – ваше право, что должно обязательно быть в конструкции вашего автомобиля – так это два датчика касания, присоединееных  к портам 1 и 3  на длинном проводе.

Для успешного прохождения лабиринта нам необходимо запрограммировать следующие варианты движения:

· Вперед;

· Направо;

· Налево.

Нужно ли движение назад? Конечно, но ведь оно может быть реализовано поворотом на 180 градусов и движением вперед. Поскольку у нас всего 2 датчика касания (которые могут быть либо нажаты, либо отпущены), не все возможные варианты мы может запрограммировать.

Для того чтобы программа могла проверить все варианты и в зависимости от показаний датчиков изменить движение модели, ей необходимо проверять значения обоих датчиков одновременно.

Для этих целей лучше всего использовать такие структуры программирования как ветвления. 

Запускаем Robolab – Программист – Конструирование – Inventor 4.
Ветвление - это структура, позволяющая выбрать одну из ветвей выполнения программы, в зависимости от выполнения или невыполнения какого-либо условия. Т.е. она позволяет выбрать один из вариантов, в зависимости от условий.
Для реализации ветвления, в палитре команд нажмите кнопку [image: image21.png]


 - структуры. Затем нажмите кнопку [image: image22.png]


. Перед вами появится окно, с вариантами ветвлений:
[image: image23.png]
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 - касание, т.к. к нашей модели подсоединены только датчики касания. Ветки ветвления должны обязательно сливаться в одну. Это осуществляется размещением пиктограммы [image: image25.png]


 - слияние ветвлений, после условий реализованных этим ветвлением.
Вариант программы может выглядеть следующим образом:
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Работать она будет так: 

1. если не не нажат ни один датчик касания, то машинка едет прямо;
2. если нажат датчик, прикрепленный к порту 3, а датчик, прикрепленный к порту 1 – нет, то поворот направо;
3. если нажат датчик, прикрепленный к порту 1, а датчик, прикрепленный к порту 3 – нет, то поворот налево;
4. если нажаты оба – то остановка;

5. все повторяется с помощью структуры Прыжки.

Занятие 11
Тема: Проект помощник диск-жокея. Сбор конструкции и программирование.

Оборудование: 

· конструктор 9786;

· ПК с установленной средой программирования Robolab 2.5.4.

Содержание:

Для преподавателя: 
Проект, разработанный Институтом Новых технологий, и не раз мною проводимый на занятиях. Дети с интересом собирают по предложенной технологической карте, т. к. идея с дискотекой всем знакома и интересна.

Для детей:
Сегодня нам предстоит собрать помощника для диск-жокея, в котором у нас будет использоваться освещение, музыкальное сопровождение, и различные движения зеркального шара.

Кроме того, с помощью технологической карты (см. Приложение), Вы научитесь создавать вертикальную конструкцию (мотор закреплен сверху).

В программировании уместно использовать разбиение на задачи, музыку, включение и выключение лампы, и т.д.

Например, так:
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Занятие 12 

Тема: Движение по траектории. Модель с одним и двумя датчиками света. Программирование.

Оборудование: 

· конструктор 9786;

· для движения с 2 датчиками освещенности необходим второй датчик освещенности (есть в конструкторе 9794);

· ПК с установленной средой программирования Robolab 2.5.4.

Содержание:

Для преподавателя: 
Занятие, на котором занимаемся почти одним программированием. Не так увлекательно, трудно, но очень интересно заставить робота двигаться вдоль черной линии – траектории. Можно заинтересовать детей тем, что заранее собрать и запрограммировать  модель, затем показать её в действии. Ещё эффектнее это будет, если купить черный скотч, и создавать различные траектории прямо на глазах у детей. Когда робот в каждой ситуации найдет дорогу, то ученики ваши!
Для детей:
Один датчик освещенности:
На этом занятии мы будете собирать и программировать модель, которая может двигаться по черной линии. Существует несколько алгоритмов, по которым модель, отслеживая линию световыми датчиками, может двигаться по ней, не сбиваясь. Самый простой алгоритм называется "Отслеживание черного края".

Алгоритм, по которому будет двигаться модель с одним датчиком света, называется "Отслеживание черного края".
1.Сначала модель расположена так, что датчик света, который смотрит вниз находиться на белой области рядом с черной линией, пусть например, с левой стороны.

2.Затем модель начинает двигаться вправо, до тех пор, пока не наедет датчиком на черную линию (т.е. пока датчик света не "увидит" темноту)


3.Потом модель начинает поворачивать влево, до тех пор, пока не наедет датчиком на белую область (т.е. пока датчик света не "увидит" свет)


4.Затем программа начинает работать с начала, т.е. в цикле.
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Такой алгоритм позволит модели с одним датчиком света двигаться по черной линии.

Программа "Отслеживание черного края", написанная на уровне "Inventor 4" выглядит вот так:
[image: image32.png]



Две пиктограммы [image: image33.png]


- красная метка и [image: image34.png]


 - красный прыжок, в данной программе используются для создания бесконечного цикла, т.е. для того чтобы пиктограммы находящиеся между ними выполнялись достаточно долго, чтобы модель могла пройти всю линию до конца. Когда программа доходит до пиктограммы красный прыжок она начинает выполняться с пиктограммы красная метка.

Если бы в нашем алгоритме не использовались пиктограммы "красная метка и прыжок", наш алгоритм назывался бы линейным т.к. в этом случае пиктограммы-команды выполнялись одна за другой один раз. 

Алгоритм "Отслеживание черного края" работает так: 
· включается двигатель, подключенный к порту А, при этом двигатель, подключенный к порту С выключен;
· модель начинает поворачивать вправо; программа ждет срабатывания датчика света на темноту (меньше 45); 
· после чего двигатель А отключается, 
· включается двигатель С; модель начинает поворачивать влево, до срабатывания датчика света (больше 45); 
· красный прыжок на красную метку, программа начинает выполняться с начала. Значение освещенности 45 взято условно, в вашей программе оно должно соответствовать вашему полю и вашей освещенности.

А как можно сделать так, чтобы модель двигалась быстрее? Один из вариантов, это изменение программы. 

Ниже предлагается 4 варианта измененной программы. Необходимо попробовать реализовать каждый из этих вариантов или все и решить, какой из вариантов эффективнее.
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Два датчика освещенности:

В модели с двумя датчиками света возможны 4 варианта расположения датчиков относительно черной линии:

1. Оба датчика на белом, модель движется вперед. 

2. Правый датчик на черном, левый на белом, модель поворачивает вправо. 

3. Левый датчик на черном, правый на белом, модель поворачивает влево. 

4. Оба датчика на черном (перекресток), модель едет прямо.
[image: image39.png]



Для того чтобы программа могла проверить все 4 варианта и в зависимости от показаний датчиков изменить движение модели, ей необходимо проверять значения обоих датчиков одновременно.

Для этих целей лучше всего использовать такие структуры программирования как ветвления. 

После того как собрана модель, ее нужно запрограммировать.
Запускаем Robolab – Программист – Конструирование – Inventor 4.
Ветвление - это структура, позволяющая выбрать одну из ветвей выполнения программы, в зависимости от выполнения или невыполнения какого-либо условия. Т.е. она позволяет выбрать один из вариантов, в зависимости от условий.
Для реализации ветвления, в палитре команд нажмите кнопку [image: image40.png]


 - структуры. Затем нажмите кнопку [image: image41.png]


. Перед вами появится окно, с вариантами ветвлений:
[image: image42.png]



В котором вам нужно выбрать [image: image43.png]


 - освещенность, т.к. к нашей модели подсоединены только датчики света. Ветки ветвления должны обязательно сливаться в одну. Это осуществляется размещением пиктограммы [image: image44.png]


 - слияние ветвлений, после условий реализованных этим ветвлением.
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После запуска этой программы, будет проверяться условие: если значение на датчике света, подключенного к порту 1, будет меньше 45, то выполнение программы пойдет по верхней ветви. Если же значение на датчике будет больше либо равно 45, то выполнится нижняя ветвь (значение датчика света можно посмотреть, нажав кнопку View на RCX, после хотя бы однократного запуска программы содержащей датчик света). Если выполнение программы пошло по верхней ветке то, проверяется значение освещенности на датчике, подключенном к порту №3, если значение освещенности и на нем больше 45 (т.е. оба датчика на белом), то начинают выполняться пиктограммы верхней ветви - двигатели включаются вперед (модель едет вперед). После этого ветвление закрывается (сливается) и программа начинает выполняться заново. 

Попробуйте самостоятельно вместо цифр 2, 3, 4  вставить пиктограммы, символизирующие команды, которые должны выполняться в зависимости от расположения датчиков относительно черной полосы.
Варианты 2 и 3 должны осуществлять поворот, соответственно, в правую и в левую стороны, а вариант 4 будет точно таким же, как и 1 – движение прямо. 
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Хотя, конечно, здесь не все так просто. Поворот можно осуществлять самыми разными способами, и какой их них подойдет к конкретной конструкции и к конкретному освещению, сказать заранее с гарантией нельзя, поэтому здесь обязательно нужна отладка программы. Разобраться с этим способны дети, имеющие вкус к программированию, либо старшие школьники. Неслучайно, именно движение по траектории довольно долгое время было одним из самых сложных видов соревнований по Лего-конструированию, и был заданием для школьников от 15 до 17 лет включительно.

Занятие 13 

Тема: Работа в Интернете. Поиск информации о Лего-соревнованиях, описаний моделей, технологии сборки и программирования Лего-роботов.

Оборудование: 

· ПК с подключением к сети Интернет;

Содержание:

Для преподавателя: 
Во всемирной глобальной сети достаточно много информации о Лего-технологиях, описания моделей, а также информация о системе международных соревнованиях. Ребята должны увидеть, что есть много людей, занимающихся и любящих Лего, а также почерпнуть идеи для своих творческих зачетных моделей, которые им предстоит собрать на последнем занятии.

Для детей:
Сегодня нам предстоит поработать в Internete, одной из задач будет являться поиск идей для нашей зачетной работы, которая будет являться выпускной для Вас.

Мы можем воспользоваться поисковыми серверами (yandex.ru, google.ru и т.п.), либо зайти на сайты, где я сама находила массу полезного и интересного.

Ссылки:

· www.int-edu.ru Институт новых технологий г. Москва 

· learning.9151394.ru  ЦИТУО - Состязания роботов

· andyworld.info/legolab/  Есиков Андрей
Занятие 14

Тема: Творческое конструирование собственной модели. Программирование. Защита модели.

Оборудование: 

· конструктор 9786 как основа;

· все имеющиеся остальные конструкторы и запасные детали;

· ПК с установленной средой программирования Robolab 2.5.4.

Содержание: 

Для преподавателя: 
Последнее, зачетное занятие. Каждый ребенок собирает свою модель, без каких либо ограничений. В результате получится парад моделей, каждую из них авторы будут представлять своим товарищам. По возможности, это занятие может занять больше, чем 2 ак. часа, т.к. времени может потребовать очень много.

Для детей:
Сегодня Вы должны собрать и запрограммировать свою собственную модель. Это будет результатом вашего обучения, поэтому прошу Вас постараться и показать, чему Вы научились за все это время. Вы можете использовать все имеющиеся в вашем распоряжении детали.
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