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1. ПОЯСНИТЕЛЬНАЯ ЗАПИСКА 

 

Дополнительная общеобразовательная общеразвивающая программа 

технической направленности «Pro – движение. Робототехника» (далее – 

Программа) составлена в соответствии с нормативно-правовыми и 

экономическими основаниями проектирования дополнительных 

общеобразовательных общеразвивающих программ, а также с использованием 

следующих нормативных документов: 

• Федеральный закон от 29.12.2012 № 273-ФЗ «Об образовании в РФ»; 

• Федеральный закон от 31.07.2020 № 304-ФЗ «О внесении изменений в 

Федеральный закон «Об образовании в Российской Федерации» по вопросам 

воспитания обучающихся»; 

• Приказ Министерства просвещения РФ от 27 июля 2022 г. № 629 «Об 

утверждении Порядка организации и осуществления образовательной 

деятельности по дополнительным общеобразовательным программам»; 

• Целевая модель развития региональных систем дополнительного образования 

детей (утверждена приказом Министерства просвещения РФ от 03.09.2019 № 

467); 

• Профессиональный стандарт «Педагог дополнительного образования детей и 

взрослых» (утвержден приказом Министерства труда и социальной защиты РФ 

от 05.05.2018 № 298Н); 

• Приказ Минобрнауки РФ от 23.08.2017 № 816 «Об утверждении Порядка 

применения организациями, осуществляющими образовательную деятельность, 

электронного обучения, дистанционных образовательных технологий при 

реализации образовательных программ»; 

• Письмо Минпросвещения РФ от 07.05.2020 № ВБ 976/04 «О реализации 

курсов внеурочной деятельности, программ воспитания и социализации, 

дополнительных общеразвивающих программ с использованием 

дистанционных образовательных технологий» (вместе с «Рекомендациями по 

реализации внеурочной деятельности, программы воспитания и 

дополнительных общеобразовательных программ с применением 

дистанционных образовательных технологий»); 

• Стратегия развития воспитания в Российской Федерации на период до 2025 

года (утвержденной Распоряжением Правительства РФ от 29.05.2015 № 996-р); 

• Письмо Минобрнауки РФ от 18.11.2015 № 09-3242 «О направлении 

информации по проектированию дополнительных общеразвивающих программ 

(включая разноуровневые программы)»; 

• Постановление Главного государственного санитарного врача РФ от 

28.09.2020 № 28 «Об утверждении санитарных правил СП 2.4. 3648-20 
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«Санитарно-эпидемиологические требования к организации воспитания и 

обучения, отдыха и оздоровления детей и молодежи»; 

• Устав МАУ ДО ДДТ «Городской» им. С.А. Шмакова г. Липецка (далее - 

Учреждение). 

Актуальность в использовании на занятиях комплектов LEGO Education 

WeDo 2.0: 

 необходимость вести пропедевтическую работу в младшей школе в 

естественнонаучном направлении для создания базы, позволяющей совершить 

плавный переход к дисциплинам среднего звена (физике, биологии, 

технологии, информатике, геометрии); 

 востребованность развития широкого кругозора младшего 

школьника и формирования основ инженерного мышления; 

 отсутствие предмета в школьных программах начального 

образования, обеспечивающего формирование у обучающихся 

конструкторских навыков и опыта программирования. 

Общеобразовательная робототехника – это инновационно-

образовательный проект развития образования, направленный на внедрение 

современных научно-практических технологий в учебный процесс. В основе 

работы заложен принцип «от идеи к воплощению»: современные технологии, 

соединенные проектной и практико-ориентированной деятельностью с 

нацеленностью на результат. 

Робототехника – это прикладная наука, занимающаяся разработкой и 

эксплуатацией интеллектуальных автоматизированных технических систем для 

реализации их в различных сферах человеческой деятельности. Современные 

робототехнические системы включают в себя микропроцессорные системы 

управления, системы движения, оснащены развитым сенсорным обеспечением 

и средствами адаптации к изменяющимся условиям внешней среды. При 

изучении таких систем широко используется конструкторы класса ПервоРобот, 

которые объединены в две творческие среды – конструкторы Лего с 

микрокомпьютерами RCX или EV3 (Lego WeDo) и компьютерные среды Lego 

Mindstorms Education EV3 2.0. 

LEGO WeDo 2.0 обеспечивает решение для практического, 

«мыслительного» обучения, которое побуждает обучающихся задавать вопросы 

и предоставляет инструменты для решения задач из обычной жизни. 

Обучающиеся задают вопросы и решают задачи. Этот материал не дает 

учащимся всего того, что им нужно знать. Вместо этого они задаются вопросом 

о том, что знают, и изучают еще не освоенные моменты. В процессе работы с 

данным оборудованием обучающиеся овладевают ключевыми компетенциями: 

 коммуникативные компетенции; 
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 учебно-познавательные компетенции; 

 информационно-коммуникационные технологии; 

 речевые компетенции; 

 компетенции деятельности; 

 ценностно-смысловые компетенции; 

 компетенции личностного самосовершенствования; 

 читательские компетенции. 

В процессе решения практических задач и поиска оптимальных решений, 

обучающиеся осваивают понятия баланса конструкции, ее оптимальной формы, 

прочности, устойчивости, жесткости и подвижности, а также передачи 

движения внутри конструкции. Изучая простые механизмы, обучающиеся 

учатся работать руками (развитие мелких и точных движений), развивают 

элементарное конструкторское мышление, фантазию. В ходе занятий 

повышается коммуникативная активность каждого ребенка, происходит 

развитие его творческих способностей. Повышается мотивация к учению. 

Занятия помогают в решении математических и логических задач, связанных с 

объемом и площадью, а также в усвоении других математических знаний. У 

обучающихся, занимающихся конструированием, улучшается память, почерк 

(так как работа с мелкими деталями конструктора положительно влияет на 

мелкую моторику), речь становится более логической. 

 

1.1. Цель и задачи Программы 

Цель Программы: формирование интереса к техническим видам 

творчества, развитие конструктивного мышления средствами робототехники. 

Задачи: 

Образовательные: 

 ознакомление с комплектами конструкторов Lego WeDo2, LEGO 

Mindstorms EV3; 

 ознакомление с основами автономного программирования; 

 получение навыков работы с датчиками и двигателями; 

 получение навыков программирования; 

 развитие навыков решения базовых задач робототехники. 

Развивающие: 

 развитие конструкторских навыков; 

 развитие логического мышления; 

 развитие пространственного воображения. 

Воспитательные: 

 воспитывать волевые и трудовые качества; 
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 воспитывать внимательность к деталям, связанным с 

программированием и работе с электроникой. 

 

1.2. Актуальность и новизна Программы 

Актуальность Программы заключается в том, что современные дети 

живут в эпоху активной информатизации, компьютеризации и роботостроения. 

Технические достижения всё быстрее проникают во все сферы человеческой 

жизнедеятельности и вызывают интерес детей к современной технике. 

Технические объекты окружают нас повсеместно, в виде бытовых приборов и 

аппаратов, игрушек, транспортных, строительных и других машин. Детям с 

раннего возраста интересны движущиеся игрушки. Начиная уже с дошкольного 

возраста, они пытаются понять, как это устроено. Благодаря разработкам 

LEGO, на современном этапе появилась возможность уже в раннем возрасте 

знакомить детей с основами строения технических объектов. Конструкторы 

LEGO WeDo и LEGO EV3 - это специально разработанные конструкторы, 

которые спроектированы таким образом, чтобы ребенок в процессе 

занимательной игры смог получить максимум информации о современной 

науке и технике и освоить ее. Наборы содержат простейшие механизмы, для 

изучения на практике законов физики, математики, информатики, биологии. 

Эффективным приемом формирования у обучающихся учебных компетенций 

является применение интерактивных средств обучения межпредметного 

характера. Они закладывают фундамент для комплексного решения сложных 

проблем реальной действительности, способствуют лучшему формированию 

понятий, полное представление о которых невозможно получить в одной 

предметной области. В силу вышеизложенных причин, существует 

необходимость в создании Программы «Pro – движение. Робототехника». 

Целевая группа (адресат Программы): обучающиеся 7-13 лет  

Характеристика целевой группы: в младшем школьном возрасте ведущая 

деятельность – учение. Обучение в школе и учение при этом могут не 

совпадать. Чтобы учение стало ведущей деятельностью, оно должно быть 

организовано особым образом. Оно должно быть сродни игре: ведь ребенок 

играет потому, что ему хочется, это деятельность ради нее самой, просто так.  

Обучающиеся этого возраста дружелюбны. Им нравится быть вместе и 

участвовать в групповой деятельности и в играх. Это дает каждому ребенку 

чувство уверенности в себе, так как его личные неудачи и недостатки навыков 

не так заметны на общем фоне. Нравится заниматься изготовлением поделок, 

но чаще ребенок трудится лучше в начале, чем при завершении этого труда.  

У младших школьников начинает развиваться система оценок, но эмоции 

часто заслоняют объективность оценки. Авторитет взрослого еще так велик, 
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что нередко собственную оценку заслоняет оценка взрослого. Достаточно 

хорошо может оценить и предвидеть предполагаемую реакцию взрослого. 

Прекрасно знает, когда и с кем что можно позволить.  

Программа разработана на основе исследовательско-технического 

подхода в образовании, которая базируется на новых информационных 

технологиях, что способствует развитию информационной культуры и 

взаимодействию с миром технического творчества. Авторское воплощение 

замысла в автоматизированные модели и проекты особенно важно для 

школьников, у которых наиболее выражена исследовательская (творческая) 

деятельность. Детское творчество - одна из форм самостоятельной 

деятельности ребёнка, в процессе которой он отступает от привычных и 

знакомых ему способов проявления окружающего мира, экспериментирует и 

создаёт нечто новое для себя и других. Техническое детское творчество 

является одним из важных способов формирования профессиональной 

ориентации детей, способствует развитию устойчивого интереса к технике и 

науке, а также стимулирует рационализаторские и изобретательские 

способности.  

Данная Программа ориентирована на предоставление содержания и 

организацию дополнительного образования для каждого ребенка, независимо 

от его психофизиологических особенностей, уровня общего развития и 

способностей. 

При разработке Программы был изучен и проанализирован опыт коллег 

из других регионов по организации образовательной деятельности по 

робототехнике, выявлены основные тенденции и отличия. Робототехника — 

одно из направлений мехатроники, поэтому современная мехатроника и 

робототехника изучаются в комплексе.  

Отличительной чертой данной Программы является комплексно-

модульный подход к построению образовательного процесса. Модульная 

структура предполагает, что после зачисления в секцию учащиеся проходят 

базовый курс. Он включает в себя начальные навыки компьютерной 

грамотности, знакомство с робототехническим набором, основные приемы 

конструирования.  

Задачи базового курса: 

– первичное знакомство с принципами робототехники и доведении до 

необходимого уровня знаний и умений всех учащихся.  

 Базовый курс делится на блоки разной направленности, что позволяет 

обучающимся познакомится с разными темами на курсах по робототехнике. 
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После прохождения базового курса учащийся защищает творческий проект и 

переводится на продвинутый курс.  

Для прошедших обучение по данной образовательной Программе, 

следующим шагом станет переход на новый образовательный уровень изучения 

робототехники - работа с конструкторами серии LEGO WeDo 2.0 и LEGO EV3 

Объём Программы – 144 часов. 

Срок реализации Программы: 1 год обучения. Занятия ведутся 2 раз в 

неделю по 2 академических часа. 

Продвинутый курс включает в себя блоки «основы мехатроники и 

робототехники», «языки программирования», «инженер робототехники»,  

Задачи продвинутого уровня: 

- формировать у учащихся информационной культуры через 

моделирование, конструирование и компьютерное управление Лего-роботами в 

соответствии с основными физическими принципами и базовыми техническими 

решениями, лежащими в основе всех современных конструкций и устройств.  

 

Объём Программы– 144 часов. 

Срок реализации Программы: 1 год обучения. Занятия ведутся 2 раз в 

неделю по 2 академических часа. 

 

2. ПЛАНИРУЕМЫЙ РЕЗУЛЬТАТ  

К концу обучения по Программе обучающийся должен знать: 

 робототехническую платформы LEGO WeDo 2.0 и LEGO EV3; 

 основы конструирования; 

 основы программирования; 

 о науке и технике как способе рационально-практического освоения 

окружающего мира; 

 о роботах, как об автономных модулях, предназначенных для решения 

сложных практических задач; 

 история и перспектива развития робототехники. 

 

К концу обучения по Программе обучающийся должен уметь: 

 решать конструктивные и изобразительные задачи; 

 устанавливать причинно-следственные связи; 

 создавать действующие модели роботов, отвечающих потребностям 

определенной задачи;  

 составлять собственный проект;  
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 планировать, тестировать и оценивают работу сделанных ими роботов. 

 

3. УЧЕБНЫЙ ПЛАН 

«Pro – движение. Робототехника» (1 год обучения) 

№ п/п Темы занятий Количество часов Формы контроля 

Всего Теория Практика 

1.  Введение в предмет. 

Инструктаж по технике 

безопасности. 

2 2 0 Тестирование  

2.  Среда сборки и 

программирования. 

История 

робототехники. 

2 1 1 Практика  

3.  Введение в 

робототехнику. 

10 6 4 Самостоятельная 

сборка 

4.  «Физика – химия», 

нано-машины, роботы. 

4 3 1 Решение ребусов 

5.  «Физика –химия» 

гоночный автомобиль 

10 6 4 Самостоятельная 

сборка 

6.  «Физика – Химия» 

Научный вездеход. 

10 6 4 Творческая 

работа  

7.  «Физика – Химия» 

Датчик перемещения 

вездехода 

8 5 5 Сборка по схеме 

8.  «Физика – Химия» 

Датчик наклона 

вездехода 

8 1 3 Сборка по схеме 

9.  

«Физика – Химия» Тяга 

14 4 10 Сборка по схеме, 

самостоятельная 

сборка 

10.  «Биология» Растения и 

опылители 

8 3 5 Творческая 

работа  

11.  
«Биология» Растения 

6 2 4 Самостоятельная 

сборка 

12.  
«Биология» Животные 

8 3 5 Творческая 

работа  

13.  «Биология» Древние 

жители планеты 

10 4 6 Самостоятельная 

сборка 

14.  «Аэрокосмические 

технологии» Спутники 

и космические корабли 

 

10 5 5 Сборка по схеме, 

самостоятельная 

сборка  

15.  «Астрономия» 

Солнечная система 

 

8 3 7 Самостоятельная 

сборка  

16.  Защита от наводнений 2 1 1 Тестирование  

17.  «Роботы будущего» 

Защита от наводнений 

4 1 3 Сборка модели  

18.  «Роботы будущего» 

Робот помощник 

6 2 4 Сборка робота 

помощника   
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19.  «Роботы будущего» 

Сортировка отходов 

8 2 6 Самостоятельная 

сборка  роботов  

20.  «Практические 

занятия» Турнир по 

робо-сумо 

4 0 4 Самостоятельная 

сборка 

21.  Промежуточная 

аттестация в форме 

защиты проекта. 

2 2 0 Защита проекта  

 

УЧЕБНЫЙ ПЛАН 

«Pro – движение. Робототехника» (2 год обучения) 

№ п/п Темы занятий Количество часов Формы контроля 

Всего Теория Практика 

1.  «Мехатроника и 

робототехника» 

2 2 0 Тестирование  

2.  «Обзор набора, Обзор 

ПО» 

2 1 1 Практика  

3.  «Способы крепления 

деталей» 
6 4 2 Самостоятельная 

сборка 

4.  «Механический 

манипулятор» 
4 3 1 Решение задач 

5.  «Механическая 

передача: передаточное 

отношение, волчок, 

редуктор» 

4 2 2 Самостоятельная 

сборка 

6.  «Базовая тележка. 

Кольцевые гонки» 
4 1 3 Творческая 

работа  

«Инженер-робототехники» 

7.  «Робототехническое 

средство -РТС» 

 

4 1 3 Сборка по схеме 

8.  
«Знакомство с EV3-G. 

Интерфейс» 

4 2 2 Сборка по схеме, 

самостоятельная 

сборка 

9.  
«Работа с моторами» 

8 3 5 Творческая 

работа  

10.  «Алгоритмы точного 

поворота» 

6 2 4 Самостоятельная 

сборка 

11.  «Создание «своих» 

блоков» 

2 1 1 Творческая 

работа  

12.  «EV3-G. Базовые 

конструкции: 

ожидание, цикл, 

ветвление» 

2 1 1 Самостоятельная 

сборка 

13.  «EV3-G. Переменные. 

Полноприводная 

тележка» 

4 1 3 Сборка по схеме, 

самостоятельная 

сборка  

«Языки программирования» 

14.  «EV3-G. Экран, 

Звук, Время» 

4 1 3 Тестирование  
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15.  «Взаимодействие 

блоков. Эстафета» 

6 2 4 Сборка модели  

16.  «Датчик касания. 

Знакомство. 

Управляемый робот» 

2 1 1 Сборка робота 

помощника   

17.  «Ультразвуковой 

датчик. Знакомство» 

10 4 6 Самостоятельная 

сборка  роботов  

18.  «Ультразвуковой 

датчик. Задание 

«Парковка» 

4 1 3 Самостоятельная 

сборка 

19.  «Ультразвуковой 

датчик + датчик 

касания. Короткий 

лабиринт» 

4 2 2 Тестирование  

20.  «Ультразвуковой 

датчик + датчик 

касания. Короткий 

лабиринт» 

4 2 2 Сборка 

21.  «Датчик света. 

Знакомство» 

2 1 1 Тестирование  

22.  «Датчик света. 

Алгоритмы движения 

по линии. Релейный 

регулятор (1 датчик)» 

6 2 4 Самостоятельная 

сборка  

23.  «Датчик света. Задание 

«Кегельринг» 

4 1 3 Сборка по схеме 

24.  
Работа с массивами 

4 1 3 Сборка по 

инструкции  

25.  Датчик света. Задание 

«Цветная зебра» 

6 2 4 Тестирование  

26.  «Биология» Древние 

жители планеты» 

2 0 2 Самостоятельная 

сборка  

27.  «Датчик света. 

Алгоритмы движения 

по линии. 

Пропорциональный 

регулятор (2 датчика)» 

16 6 10 Самостоятельная 

сборка 

28.  «Прикладное 

применение 

регуляторов»  

10 2 8 Решение задач  

29.  «Задание «Лабиринт»  6 2 4 Самостоятельная 

сборка 

30.  Промежуточная 

аттестация в форме 

защиты проекта. 

 

2 2 0 Защита проектов  
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4. КАЛЕДАРНЫЙ УЧЕБНЫЙ ГРАФИК 

 

Программа предназначена для обучающихся младшего школьного 

возраста 7 - 13 лет. 

Срок реализации – 2 года. 

Форма обучения – очная. 

Форма занятий – групповая (10 человек). 

Основной формой организации работы с обучающимися является занятие, 

продолжительность которого соответствует возрастным нормам: 

- 2 раза в неделю по два академических часа с перерывом на динамическую 

паузу – 10 минут. 

Продолжительность учебного года: 

Периодичность обучения –  

1-й год обучения (базовый курс) – начало 01.09.2023, 

      окончание 31.05.2024. 

2-й год обучения (продвинутый курс) – начало 01.09.2023, 

       окончание 31.05.2024. 

Количество недель в учебном году – 36 недель. 

Сроки проведения промежуточной аттестации – последнее занятие по 

модулю. 

 

3. СОДЕРЖАНИЕ ПРОГРАММЫ 

Модуль «Pro – движение. Робототехника» (1 год обучения) 

 

Тема блока: «Среда сборки и программирования» 

Раздел: «История робототехники, знакомство с конструктором» (14 

часов). 

Теория: Правила организации рабочего места. Правила безопасной 

работы. Знакомство с Лего. История Лего. Введение в мир робототехники, 

терминология, среда сборки и программирования. Техника безопасности при 

работе с электронными устройствами. Знакомство с конструктором WeDo 2.0. 

Элементы набора. Обзор.  

Практика: 

 Программное обеспечение LEGO Education WeDo 2.0. 

 Встроенные инструменты. 

 Главная страница «Научной лаборатории». 

 Панель инструментов WeDo 2.0. 

 Библиотека проектов. 
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 Библиотека проектирования. 

 Центр подключений. 

 Инструмент «Звукозапись». 

 Инструмент фотографирования. 

 Панель «Справка». 

 Инструмент документирования. 

 Программирование с LEGO Education WeDo 2.0 (введение в программные 

строки WeDo 2.0, пять важнейших программных строк, другие возможности 

программирования). 

Текущий контроль по теме в форме анкетирования. 

 

Тема блока: «Физика – химия» 

Раздел: «Нано-машины, роботы» (14 часов). 

Теория: Истоки нано-технологии, терминология нано-технологий, 

основные сферы применения нано-технологий, существующие нано-роботы.   

Вступительный ролик (Автомобили позволяют нам быстрее добраться из одной 

точки в другую. Но когда-то автомобили передвигались медленнее, чем 

лошади. Чтобы улучшить конструкцию, разработчики автомобилей искали 

элементы, которые могли бы повлиять на скорость автомобиля. Инженеры 

изучали все компоненты автомобиля, чтобы спроектировать более мощные 

двигатели и механизмы. Инженеры улучшали колеса и шины и изменяли их 

размеры и материалы. Сегодня автомобили могут двигаться быстрее 400 км/ч). 

Практика: Сборка модели - гоночный автомобиль. Программирование 

гоночного автомобиля для расчета времени. Обучающимся необходимо 

держать руку перед гоночным автомобилем до запуска программы. Когда 

обучающиеся уберут руки, программа запустит двигатель, разгонит до 

максимальной мощности, затем повторит цикл, добавив «1» на экране. Цикл 

будет повторяться до окончания гонки. Затем двигатель будет отключен. 

Модернизация, тестирование. 

 

Раздел: «Научный вездеход» (10 часов). 

Теория: Показ вступительного ролика (Ученые и инженеры всегда 

стремятся к изучению отдаленных мест и совершению новых открытий. Чтобы 

добиться успеха на этом пути, они разработали космические корабли, 

вездеходы, спутники и роботов, которые помогают им наблюдать и собирать 

данные о новых местах. Их ожидало множество побед и неудач. Помните, что 

неудача — это возможность узнать больше). 
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Практика: Построение научного вездехода по инструкции. 

Программирование вездехода (программа запустит мотор на мощности 8, будет 

прокручивать его в одном направлении в течение 2 секунд, а затем остановит; 

мотор можно запускать в обоих направлениях, останавливать и переключать на 

разные скорости, а также активировать на определенное время (указанное в 

секундах). 

 

Раздел: «Датчик перемещения вездехода» (8 часов).  

Теория: Вступительное видео. Что такое датчик перемещения. Принцип 

работы. 

Практика:  

Построение руки вездехода по инструкции с использованием датчика 

перемещения, который позволит вездеходу обнаружить образец растения. 

Построение образца растения (представленная строка программы заставит 

вездеход двигаться вперёд до тех пор, пока он не обнаружит присутствие 

данного образца, остановится и подаст звуковой сигнал). 

 

Раздел «Датчик наклона вездехода» (8 часов). 

Теория: Что такое «Датчик наклона». Принцип работы.  

Практика: На основе предоставленных инструкций построение 

устройства, с использованием датчика наклона, который может отправить 

сообщение на базу (строка программы будет запускать различные действия в 

зависимости от угла, обнаруженного датчиком наклона). 

 

Раздел «Тяга» (14 часов). 

Теория: Вступительный ролик (Прошло много времени с тех пор, как 

люди впервые попробовали перемещать большие объекты. От древних 

цивилизаций до современности для того, чтобы тянуть или толкать объекты, 

использовались различные инструменты). 

1. Если не удается сдвинуть что-то, это происходит потому, что такая же 

или большая сила тянет объект в противоположном направлении. 

2. Если объект начинает перемещаться, это означает, что сила в 

направлении движения больше. 

3. На Земле трение играет в этой системе важную роль. 

4. По поверхности с меньшим трением тот же вес тянуть легче, чем по 

неровной поверхности. 

Область науки о силах и движении была подробно изучена и разъяснена 

ученым Исааком Ньютоном в XVII веке. Мы каждый день сталкиваемся с 

законами физики, описанными им. Понятия «Трение» и «Тяга»). 
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Практика: 

1. Построение робота-тягача. В этом проекте используется модуль 

колебаний — коническая шестерня. Коническое зубчатое колесо изменяет ось 

вращения из вертикального положения до горизонтального, передавая 

движение от мотора на колеса. Корзина содержит ряд скользящих кубиков, 

чтобы уменьшить трение. 

2. Программирование робота для перетаскивания. Эта программа будет 

отображать цифры 3, 2, 1 перед включением двигателя на мощности 10 на 2 

секунды. 

3. Модернизация и тестирование самого «сильного» тягача. 

 

Тема блока: «Биология» 

Раздел: «Растения и опылители» (8 часов). 

Теория: Вступительный ролик (Опыление является жизненно важным 

процессом, в ходе которого внешний фактор влияет на доставку пыльцы на 

рыльце пестика. Цветы при размножении полагаются на внешние факторы, 

такие как ветер или животные. Цветок растения предназначен для привлечения 

животных. Цвет, размер, запах и нектар — уловки, чтобы привлечь 

опылителей. Бабочки и мотыльки имеют длинные хоботки, поэтому их 

привлекают трубчатые цветки и ярко-красный цвет. У колибри длинные клювы, 

идеально подходящие для того, чтобы доставать нектар из трубчатых цветков. 

Летучие мыши также играют важную роль в опылении: при помощи своих 

длинных языков они добывают нектар из цветков, цветущих в основном в 

ночное время. Опыление является только одним шагом в жизненном цикле 

цветущего растения. После опыления цветка фрукты или семена будут 

развиваться на самом растении. Затем растения получают дополнительную 

помощь от животных или внешних сил, например - ветра или дождя, чтобы 

распространить семена). 

Практика: Сборка модели пчелы и схематичного цветка. Создание 

сценария опыления. 

В этой модели проекта используются шестерни. Эти шестерни движутся 

по оси, к которой прикреплена пчела. Цветок использует датчик перемещения, 

чтобы определить, когда пчела находится над ним. 

Запрограммировать пчелу и цветок. 

 

Раздел: «Растения» (6 часов). 

Теория: Вступительный ролик (Венерина мухоловка) история появление 

растения венерины мухоловки, биологическое описание, среда и питания 

растения. 
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Практика: Сборка и программирование цветка. Установка датчика 

приближения, способного подать сигнал звуком и на экран. В этой модели 

проекта используются шестерни. Эти шестерни движутся по оси, к которой 

прикреплена пчела. Цветок использует датчик перемещения, чтобы определить, 

когда пчела находится над ним. 

 

Раздел «Животные» (8 часов). 

Теория: Просмотр видео ролика про животный мир. Происхождение 

животных, классификация животного мира, группы животных. История 

появление группы млекопитающих (питание, среда обитания, размножение). 

Практика: Конструирование животного из семейства кошачьих (Льва). 

Использование зубчатых передач для передвижения льва, работа со средой 

сборки и программированием. Свободное конструирование животного мира 

(обучающие самостоятельно собирают сборку животного и программируют). 

 

Раздел «Древние жители планеты» (10 часов). 

Теория: Просмотр видео ролика про древний животный мир. Знакомство 

с миром юрского периода динозавр Трицераптор и Стегозавр. Мир обитания, 

питание, размножение, отличительные особенности от других динозавров. 

Практика: По шаговая сборка и программирование динозавра 

Трицераптора. Использование ременной передачи для передвижения динозавра, 

работа со средой сборки и программированием. Самостоятельная по шаговая 

сборка динозавра Стегозавра (работа со средой программирования). 

 

Тема блока: «Аэрокосмические технологии» 

Раздел: «Спутники и космические корабли» (10 часов). 

Теория: Вступительный ролик (первые спутники, которые отправили в 

космос) история космоса, когда появились роботы в космосе и для чего. 

Почему первые шаги в создании первых роботов считается космос. просмотр 

небольшой мультфильм про освоение Космоса.  

Практика: Сборка и программирование Дроида, способный перемещаться 

по неровной поверхности и передавать данные о исследовании.  

Создание беспилотных ракет способных перевозить тяжелые предметы, 

находить объекты и передавать на экран информацию о нахождении предмета. 

Свободное конструирование беспилотные аппараты (обучающие 

самостоятельно создают автономные машины аппараты). 

 

Тема блока: «Астрономия» 

Раздел: «Солнечная система» (8 часов). 
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Теория: Вступительный ролик (Мы живем на планете Земля – это одна из 

планет Солнечной системы. Солнечная система – это объединение планет и их 

спутников – вращающихся вокруг самой яркой звезды – Солнца. Всего в 

солнечной системе девять планет: Меркурий, Венера, Земля, Марс, Юпитер, 

Сатурн, Уран, Нептун и Солнце. Так же как планеты вращаются вокруг Солнца, 

вокруг планет вращаются их спутники.   Солнце - самый большой и массивный 

объект солнечной системы. Его мы видим каждый день на небе. Солнце звезда, 

но в отличие от других звезд она находится близко к нам. Планета Земля – это 

огромный каменный шар, большая часть его поверхности покрыта водой. Наша 

планета находится в постоянном движении: она вращается вокруг своей оси и 

вокруг Солнца. С Земли мы можем увидеть миллионы звезд. Они кажутся нам 

маленькими яркими огоньками, потому что находятся очень далеко. На самом 

деле каждая звезда – это гигантский газовый шар, как солнце, который излучает 

тепло и свет. Луна - самое близкое к нам небесное тело. Чаще мы обращаем на 

нее внимание ночью. Луна гораздо меньше Солнца, но на небе они выглядят 

одинаково по размеру. Просто Луна ближе к нам. 

Практика: Построить и запрограммировать естественные космические 

объекты (система Звезда-Планета-Спутник). Запрограммировать модель так 

чтобы звезда стояла на месте, а планета и спутник вращались вокруг нее.   

Сборка модели «Телескоп - дроид». Запрограммировать телескоп - дроид 

на обнаружение небесного тела совместно с радаром, расположенным на  

Земле. При совпадении сигналов радара и дроида небесное тело считается 

обнаруженным. 

 

Тема блока: «Роботы будущего» 

Раздел: «Защита от наводнений» (12 часов). 

Теория: Вступительный ролик (На протяжении веков люди создавали 

устройства, чтобы защитить населенные районы от наводнений: в течение года 

по всему миру выпадают различные виды осадков. Иногда воды настолько 

много, что реки и ручьи выходят из берегов. Эрозия является природным 

явлением и часто наблюдается в районах, где выпадает много осадков. 

Паводковые шлюзы — это устройства, которые направляют воду вниз по 

течению в каналах и реках. Пока количество выпавших осадков остаётся в 

пределах нормы, паводковые шлюзы открыты, чтобы поддерживать низкий 

уровень воды в водных хранилищах. Если осадков выпадает много, паводковые 

шлюзы закрываются, чтобы удержать дополнительную воду в пределах 

водохранилища.  

Практика: Построение паводкового шлюза. 
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В этом проекте используется модуль — коническая шестерня. 

Коническая шестерня может изменять ось вращения, что позволяет 

паводковому шлюзу открываться и закрываться. 

Программирование модели для открытия и закрытия паводкового шлюза. 

Эта программа будет показывать изображение осадков и вращать двигатель в 

одном направлении в течение 2 секунд. Затем будет показано изображение 

солнца, и двигатель будет вращаться в течение 2 секунд в другом направлении. 

 

Раздел: «Сортировка отходов» (8 часов). 

Теория: Вступительный ролик (Вторичная переработка материалов 

является одной из самых больших проблем XXI века. Переработка может дать 

вторую жизнь используемым материалам. Вовлечение людей в переработку 

производимых ими отходов является сложной задачей. Один из способов 

стимулировать более широкое распространение процессов переработки — 

предложить более эффективные методы сортировки: Люди должны научиться 

не выбрасывать все отходы в одно место. Материалы, как правило, необходимо 

сортировать до начала процесса переработки, но многие перерабатываемые 

материалы поступают в центры утилизации в перемешанном виде. Люди или 

машины могут разделить отходы по типу: бумагу, пластик, металл и стекло. 

Если для сортировки объектов применяется машина, она должна использовать 

для этого одну из физических характеристик объектов, например, вес, размер, 

форму или даже магнитные свойства). 

Практика: Сборка конструкции сортировочной машины. 

Для модели в проекте используется шкив, чтобы перенести нагрузку на 

ось. Прежде всего, обе части должны быть в состоянии пройти через отверстие, 

хотя имеют разную форму. Далее учащимся будет предложено изменить 

конструкцию так, чтобы объекты сортировались по размеру. 

Запрограммировать кузов грузовика. 

 

Тема блока: «Практические занятия» 

Раздел: «Турнир по робо-сумо, морской бой, танковый бой» (4 часов). 

Подготовка к промежуточной аттестации. 

 Проектировка моделей. 

 Сборка моделей. 

 Сборка моделей. 

 Программирование моделей. 

 Программирование моделей. 

 Модернизация моделей. 
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 Модернизация моделей. 

 Отладка программы. 

Тема блока: «Защита проекта» 

Раздел: «Промежуточная аттестация в форме защиты проекта» (2 часа). 

 

4. СОДЕРЖАНИЕ ПРОГРАММЫ 

Модуль «Pro – движение. Робототехника» (2 год обучения) 

Тема блока: «Основы Мехатроники и робототехники» 

 

Раздел: «Мехатроника и робототехника» (2 часа) 

Теория: Мехатроника — наука, объединившая в себе знания точной механики с 

электронными, компьютерными и электротехническими элементами, которые 

позволяют создавать, эксплуатировать и обслуживать новые виды машин, 

устройств и механизмов. Практическое применение мехатроники 

 изготовление оборудования и станков для автоматизации 

технологических процессов; 

 создание новых роботов; 

 разработка космической, военной, авиационной техники (такой, как 

тренажеры для пилотов); 

 в автомобилестроении используются мехатронные системы 

(стабилизации движения, автоматическая парковка и другие). 

 специалисты направления участвуют в разработках микромашин 

(биотехнологии и медицина); мехатроника используется для создания 

практически любой современной бытовой техники: от стиральной до швейной 

машины. Техника безопасности при работе с электронными устройствами.  

Практика: Сборка базовых конструкций. Свободное конструирование.  

 

Раздел: «Обзор набора Обзор ПО» (2 часа) 

Теория: Обзор набора и его возможностей. 

Практика: Разработка конструкции. Размеры робота. Вес робота. Ресурсная 

база. Варианты конструкции. Оптимизация конструкции. 

 

Раздел «Способы крепления деталей» (6 часов) 

Теория: Названия и виды деталей. 

Практика:  

1) Сборка простых механизмов по инструкции. 

2) Сборка простых механизмов без инструкции. 

3) Сборка простых механизмов без инструкции и описание их работы. 
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Раздел «Механический манипулятор» (4 часа) 

Теория: Манипуляторы и их применение. Степень свободы. 

Практика:  

1) Сборка механического манипулятора по инструкции. 

2) Сборка механического манипулятора без инструкции. 

3) Сборка механического манипулятора с максимальным количеством степеней 

свободы. 

 

Раздел «Механическая передача: передаточное отношение, волчок, редуктор» 

(4 часа) 

Теория: Повторение теории по передачам. 

Практика:  

1) Добавление функционала механическому манипулятору по инструкции. 

2) Добавление функционала механическому манипулятору без инструкции. 

3) Добавление функционала механическому манипулятору без инструкции с 

максимальным количеством степеней свободы. 

 

Раздел «Базовая тележка. Кольцевые гонки» (4 часа) 

Теория: Точный поворот. 

Практика:  

1) Выполнения упражнения на кольцевые гонки - круг. 

2) Выполнения упражнения на кольцевые гонки – квадрат. 

3) Выполнения упражнения на кольцевые гонки – восьмерка. 

 

Тема блока: «Инженер-робототехники» 

Раздел «Робототехническое средство -РТС» (4 часа) 

Теория: Инженер-робототехник — это специалист, который проектирует 

и обслуживание робототехнические системы различного назначения. Роботы и 

создаваемые на их основе робототехнические системы являются достаточно 

сложными устройствами. Роботизированная технологическая линия (РТЛ) —

 совокупность роботизированных технологических комплексов, связанных 

между собой транспортными средствами и системой управления, или 

нескольких единиц технологического оборудования, обслуживаемых одним 

или несколькими промышленными роботами для выполнения операций в 

принятой технологической последовательности. 

Практика: Конструирование робота помощника.  

 

Раздел «Знакомство с EV3-G. Интерфейс» (4 часа) 

Теория: Введение в теорию программирования. 



22 
 

Практика:  

1) Написание первых программ. 

2) Написание программ с циклом. 

3) Написание программ с переключателем. 

 

Раздел «Работа с моторами» (8 часов) 

Теория: Обзор возможностей моторов. 

Практика:  

1) Программирование движения по кругу. 

2) Программирование движения по квадрату. 

3) Программирование движения по восьмерке. 

 

Раздел «Алгоритмы точного поворота» (6 часов) 

Теория: Длина окружности, соотношение размеров и движения робота. 

Практика:  

1) Программирование точного поворота с подсчитанными формулами. 

2) Программирование точного поворота и вычисления формул для его 

осуществления. 

3) Программирование точного поворота и нахождения формул для его 

вычисления. 

 

Раздел «Создание «своих» блоков» (2 часа) 

Теория: Понятие функции в языках программирования. 

Практика:  

1) Создание универсальных функций поворота. 

2) Создание функций поворота с вычислением формул. 

3) Создание сложных подпрограмм для езды по квадрату с помощью точных 

поворотов. 

 

Раздел «EV3-G. Базовые конструкции: ожидание, цикл, ветвление» (2 

часа) 

Теория: Цикл, ожидание, условие, как основа ЯП. 

Практика:  

1) Выполнение заданий использующие эти конструкции. 

2) Выполнение сборки робота и выполнения заданий на программирование с 

данными конструкциями. 

3) Выполнение заданий на программирование с одновременным 

использованием всех базовых конструкций. 
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Раздел «EV3-G. Переменные. Полноприводная тележка» (4 часа) 

Теория: Полный привод. Переменные и константы. 

Практика:  

1) Сборка приводной тележки. 

2) Сборка полно приводной тележки. 

3) Сборка полно приводной тележки и подсчёт её движений. 

 

Тема блока: «Языки программирования» 

 

Раздел «EV3-G. Экран, Звук, Время» (6 часа) 

Теория: Состав экранов ЖК устройств, пиксели, координатная прямая. 

Практика:  

1) Работа с экраном. 

2) Работа с экраном и звуком. 

3) Работа с экраном, звуком и временем. 

4) Вывод фигур на экран. 

5) Вывод нарисованных картинок на экран. 

6) Вывод показаний датчиков на экран. 

 

Раздел «Взаимодействие блоков. Эстафета» (6 часа) 

Теория: Протокол BT, передача информации. 

Практика:  

1) Реализация роботов по инструкции передающих эстафетную палочку. 

2) Реализация роботов без инструкции передающих эстафетную палочку. 

3) Реализация и программирование роботов без инструкций передающих 

эстафетную палочку. 

 

Раздел «Использование датчиков. Режимы работы датчиков» (2 часа) 

Теория: Датчики, виды и применение. 

Практика:  

1) Реакция робота на изменения окружающей среды. 

2) Сборка и программирование робота по инструкции с использованием 

датчиков. 

3) Сборка и программирование робота без инструкции с использованием 

датчиков. 

 

Раздел «Ультразвуковой датчик. Знакомство» (2 часа) 

Теория: Ультразвук, свойства ультразвука. 

Практика:  
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1) Детектирование объектов. 

2) Измерение расстояния до объектов. 

3) Передача ультразвукового сигнала другому роботу. 

 

Раздел «Ультразвуковой датчик. Задание «Парковка» (4 часа) 

Теория: Ультразвук, свойства ультразвука. 

Практика:  

1) Поиск места парковки по упрощенному гаражу. 

2) Поиск места парковки с заездом в автосервис в гаражном боксе. 

3) Поиск места парковки с заездами в автосервис и автомойку в гаражном 

боксе. 

 

Раздел «Ультразвуковой датчик + датчик касания. Короткий лабиринт» 

(10 часа) 

Теория: Способы выхода из лабиринта. 

Практика:  

1) Реализация робота для нахождения выхода из короткого лабиринта с 

помощью датчиков касания. 

2) Реализация робота для нахождения выхода из короткого лабиринта с 

помощью ультразвукового датчика. 

3) Реализация робота для нахождения выхода из короткого лабиринта с 

помощью датчика касания и ультразвукового датчика. 

Раздел «Датчик света. Знакомство» (2 часа) 

Теория: Режимы работы датчика света. 

Практика:  

1) Распознавание различных цветов. 

2) Измерение яркости внешнего освещения. 

3) Распознавание различных цветов и их произношение роботом. 

 

Раздел «Датчик света. Алгоритмы движения по линии. Релейный 

регулятор (1 датчик)» (6 часов) 

Теория: Способы движения по линии. Релейный регулятор. 

Практика:  

1) Создание робота способного передвигаться, позиционируясь относительно 

черной линии по инструкции. 

2) Сборка робота способного передвигаться, позиционируясь относительно 

черной линии без инструкции, используя релейный регулятор с 1 датчиком 

цвета. 
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3) Сборка робота способного передвигаться, позиционируясь относительно 

черной линии без инструкции, используя релейный регулятор с 2 датчиками 

цвета. 

 

Раздел «Датчик света. Задание «Кегельринг» (4 часа) 

Теория: Разбор правил, варианты дополнений. 

Практика:  

1) Реализация робота для выполнения задания «Кегельринг», выталкивания все 

банки, которые видит робот. 

2) Реализация робота для выполнения задания «Кегельринг-квадро», 

выталкивая банки, определённого цвета. 

3) Реализация робота с клешней для выполнения задания «Кегельринг-квадро», 

выталкивая банки, определённого цвета. 

 

Раздел 23. «Работа с массивами» (4 часа) 

Теория: Большие объемы данных и способы работы с ними. 

Практика:  

1) Создание переменных. 

2) Создание массивов. 

3) Создание массивов и работа с ними. 

 

Раздел 24. Датчик света. Задание «Цветная зебра» (2 часов) 

Теория: Массивы и датчик света. 

Практика:  

1) Позиционирование робота относительно цветных горизонтальных полос. 

2) Программирование робота для записи значений цветов в массив. 

3) Считывание цветного штрих кода и черно-белого по ширине полос. 

 

Раздел 25. Датчик света. «Алгоритмы движения по линии. 

Пропорциональный регулятор (2 датчика)» (6 часов) 

Теория: Пропорциональный регулятор. 

Практика:  

1) Создание робота способного передвигаться, позиционируясь относительно 

черной линии на основе пропорционального регулятора с 1 датчиком цвета. 

2) Создание и программирование робота, который следует по черной линии на 

основе пропорционального регулятора с 2 датчиками цвета. 

3) Создание и программирование робота, который следует по черной линии на 

основе пропорционального регулятора с 2 датчиками цвета с идеально 

подобранным коэффициентом. 
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Раздел «Датчик света. Алгоритмы движения по линии. Пропорционально-

дифференциальный регулятор (2 датчика)» (6 часов) 

Теория: Пропорционально-дифференцированный регулятор. 

Практика:  

1) Создание робота способного передвигаться, позиционируясь относительно 

черной линии на основе пропорционально-дифференциального регулятора с 1 

датчиком цвета. 

2) Создание и программирование робота, который следует по черной линии на 

основе пропорционально-дифференциального регулятора с 2 датчиками цвета. 

3) Создание и программирование робота, который следует по черной линии на 

основе пропорционально-дифференциального регулятора с 2 датчиками цвета с 

идеально подобранным коэффициентом. 

 

Раздел «Датчик света. Алгоритмы движения по линии. Кубический 

регулятор (2 датчика)» (16 часов) 

Теория: Кубический регулятор. 

Практика:  

1) Создание робота способного передвигаться, позиционируясь относительно 

черной линии на основе кубического регулятора с 1 датчиком цвета. 

2) Создание и программирование робота, который следует по черной линии на 

основе кубического регулятора с 2 датчиками цвета. 

3) Создание и программирование робота, который следует по черной линии на 

основе пропорционально-кубического регулятора с 2 датчиками цвета с 

идеально подобранным коэффициентом. 

 

Раздел «Прикладное применение регуляторов» (10 часов) 

Теория: Анализ возможностей применения регуляторов с другими датчиками. 

Практика:  

1) Применение регуляторов с другими датчиками. 

2) Применение пропорционального регулятора с ультразвуковым датчиком. 

3) Применение пропорционально-дифференциального регулятора с 

ультразвуковым датчиком для выравнивая по стене. 

 

Раздел «Задание «Лабиринт» (6 часов) 

Теория: Синтез знаний для выполнения задания лабиринт. 

Практика:  

1) Создание робота способного найти выход из лабиринта. 
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2) Создание робота способного найти выход из лабиринта, используя 

ультразвуковой датчик и алгоритм прохождения лабиринта. 

3) Создание робота способного найти выход из лабиринта, используя 

ультразвуковой датчик и выравнивание по стене. 

 

 

Тема блока: «Защита проекта» 

Раздел: «Промежуточная аттестация в форме защиты проекта» (2 часа). 

 

6. ОРГАНИЗАЦИОННО – ПЕДАГОГИЧЕСКИЕ УСЛОВИЯ  

Для организации грамотного проведения учебного процесса необходимо иметь:  

 оборудованный кабинет; 

 столы, стулья, шкафы для хранения конструкторов; 

 доска магнитная; 

 наборы конструкторов LEGO WeDo – 10 шт.  

 наборы конструкторов LEGO EV3 – 6 шт. 

 Ресурсный набор LEGO EV3 – 1шт 

 ноутбуки – 6 шт. 

 проектор. 

 Интерактивная доска 

Программу реализует педагог дополнительного образования, имеющий 

высшее педагогическое образование по направлению подготовки 

«Педагогическое образование», своевременно повышающий уровень 

квалификации (один раз в три года). 

7. ОЦЕННОЧНЫЕ МАТЕРИАЛЫ 

 

Качественные показатели отслеживаются путем проведения входного, 

промежуточного и итогового этапов диагностики. 

Диагностика состоит из трех этапов: 

1) Входная диагностика: проводится при приеме детей в объединение (это 

отношение ребенка к выбранной деятельности, его творческие данные и 

личные качества); 

2) Промежуточная диагностика: проводится в середине учебного года; 

3) Итоговая диагностика: проводится в конце учебного года (это проверка 

освоения детьми программы или ее этапа, учет изменения качеств личности 

обучающихся). 
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Входной этап проводится по окончании формирования учебных групп с 

целью определения уровня подготовки обучающихся в начале цикла обучения. 

На входном этапе диагностики осуществляется прогнозирование возможности 

успешного обучения. 

Проведение диагностики осуществляется педагогом и администрацией 

учреждения с помощью различных методов: наблюдение, анкетирование. 

Осуществляется анализ результатов диагностики. 

Контроль и оценка результатов освоения программного материала 

осуществляется педагогом при помощи промежуточной аттестации. 

Промежуточная аттестация по Программе проводится с целью 

определения уровня освоения программы обучающимися. 

Промежуточная аттестация по Программе осуществляется в форме 

защиты проекта.  

 

Воспитательные критерии 

1 2 3 4 5 

Формирование 

потребности в 

мире 

робототехники 

Пространствен

ное видение 

мира 

Бережное 

отношение к 

работе 

Умение 

работать 

самостоятельно 

Уважительное 

отношение в 

коллективе 

Развивающие критерии 

1 2 3 4 5 

Образное и 

вариативное 

мышление 

Мелкая 

моторика 

Творческие 

способности 

Воображение и 

фантазия 

Зрительная 

память 

Обучающие 

1 2 3 4 5 

Передача 

кинетической 

энергии 

Работа с 

интерфейсом 

платформы 

Поиск путей 

решения 

поставленной 

задачи 

Программиров

ание 
Конструирование 

 

8. МЕТОДИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ 

Методика проведения занятий предусматривает теоретическую подачу 

материала в непринужденной творческой обстановке (беседа по теме, просмотр 

презентаций и видеороликов), а также - практическую деятельность, 

являющуюся основной, необходимой для закрепления информации.  

Методическим принципом организации практической деятельности детей 

выступает творческое задание.  

Занятия строятся по плану:  

 приветствие; 
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 мотивация, игровой посыл и разминка; 

 теоретическая подача материала в начале занятия и по ходу его; 

 Практическое выполнение задания как процесс закрепления навыков, 

индивидуальная работа. 

 Подведение итогов и рефлексия. 

При составлении проекта, обучающийся определяет цели и задачи, выстраивает 

последовательность действий, производит анализ, намечает результат и сроки 

реализации. 

Формы занятий: 

 групповая работа; 

 лекционно-практическая; 

 коллективная практика и игровая деятельность. 

Дополнительные формы организации образовательного процесса: 

 подготовки к внутренним турнирам; 

 просмотр видеороликов по темам; 

 выставки, соревнования; 

 заочные экскурсии, акции, тренинги. 
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Литература для педагога  

1. Лоренс Валк: Большая книга LEGO 

2. Штадлер Андреас: Моя книга о LEGO 

Интернет-ресурсы: 

1. http://learning.9151394.ru/course/view.php?id=17 

2. http://do.rkc-74.ru/course/view.php?id=13 

3. http://robotclubchel.blogspot.com/ 

4. http://legomet.blogspot.com/ 

5. http://9151394.ru/?fuseaction=proj.lego 

6. http://9151394.ru/index.php?fuseaction=konkurs.konkurs 

7. http://www.lego.com/education/ 

8. http://www.wroboto.org/ 

9. http://www.roboclub.ru/ 

10. http://robosport.ru/ 

11. http://lego.rkc-74.ru/ 

12. http://legoclab.pbwiki.com/ 

13. http://www.int-edu.ru/ 

14. http://httpwwwbloggercomprofile179964.blogspot.com/ 

Литература для обучающихся 

1. А.Б. Гордин. Занимательная кибернетика – М.: Издательство Радио и 

связь,1987. 

2. М. Фролов. Сказки дядюшки компьютера – М.: Издательство Алтай, 

1993. 

3. Паронджанов В.Д. Занимательная информатика – М.: Издательство 

Росмэн,2000. 
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Приложение № 1 

 

9.1. Пояснительная записка к рабочей программе модуля «Pro – 

движение. Робототехника» (1 год обучения) 

1. Цель программы: формирование интереса к техническим видам 

творчества, развитие конструктивного мышления средствами робототехники. 

2. Задачи программы: 

Обучающие: 

 ознакомление с комплектами конструкторов Lego WeDo2, LEGO 

Mindstorms EV3; 

 ознакомление с основами автономного программирования; 

 получение навыков работы с датчиками и двигателями; 

 получение навыков программирования; 

 развитие навыков решения базовых задач робототехники. 

Развивающие: 

 развитие конструкторских навыков; 

 развитие логического мышления; 

 развитие пространственного воображения. 

Воспитательные: 

 воспитывать волевые и трудовые качества; 

 воспитывать внимательность к деталям, связанным с программированием 

и работе с электроникой. 

3. Особенности контингента обучающихся данной группы 

объединения (характеристика коллектива, анализ особенностей творческих 

возможностей, обучающихся на конкретный год обучения). 

Основной контингент обучающихся детского объединения «Pro-

движение робототехника» составляют обучающиеся вторых и третьих классов 

общеобразовательных школ № 5, 19. Состав группы постоянный: 10 человек. 

Возраст обучающихся: 7 – 13 лет. 

4. Планируемые результаты: 

К концу 1-го года обучения по Программе обучающийся должен знать: 

 робототехническую платформу LEGO WeDo 2.0; 

 основы конструирования; 

 основы программирования; 

 о науке и технике как способе рационально-практического освоения 

окружающего мира; 

 о роботах, как об автономных модулях, предназначенных для решения 

сложных практических задач; 

 история и перспектива развития робототехники. 
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К концу обучения по Программе обучающийся должен уметь: 

 решать конструктивные и изобразительные задачи; 

 устанавливать причинно-следственные связи; 

 создавать действующие модели роботов, отвечающих потребностям 

определенной задачи;  

 составлять собственный проект;  

 планировать, тестировать и оценивают работу сделанных ими роботов. 

 

5. Календарно-тематический план модуля «Pro – движение. 

Робототехника» (1 год обучения), группа № 1,2,3,4 
Дата занятия 

К
о
л
и

ч
ес

тв
о
 

ч
ас

о
в
 

п
о

 

р
ас

п
и

са
н

и
ю

 

Тема блока, 

Раздел 

Содержание занятия Количество 

часов (мин) 

Форма 

аттестац

ии 

/контрол

я  

П
л
ан

 

Ф
ак

т 

Теори

я 

Практ

ика 

05.09. 

2023 

 2 

Среда сборки 

и 

программиров

ания. История 

робототехник

и. 

Введение в мир 

робототехники, общие 

понятия, связанные с 

конструированием и 

программированием. 

Техника безопасности 

при работе с 

электронными 

устройствами.  

90  Тестиро

вание  

07.09. 

2023 

 2 Введение в 

робототехник

у. 

Знакомство с 

конструктором WeDo 

2.0. 

90  Самосто

ятельная 

сборка  

12.09. 

2023 

 2 
Введение в 

робототехник

у. 

Знакомство со средой 

программирования. 

Изучение главного 

меню. 

90   

14.09. 

2023 

 2 
Введение в 

робототехник

у. 

Знакомство с 

главными 

программными 

блоками. 

50 40  

19.09. 

2023 

 2 
Введение в 

робототехник

у. 

Знакомство с 

главными 

программными 

блоками. 

40 50  

21.09. 

2023 

 2 Введение в 

робототехник

у. 

Сборка простейшей 

модели. 

30 60  

26.09. 

2023 

 2 Введение в 

робототехник

у. 

Написание 

простейшей 

программы. 

20 70 Самосто

ятельная 

сборка 

28.09. 

2023 

 2 «Физика – 

химия», нано-

Знакомство с нано-

технологиями, 

90  Решение 

Ребусов  
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машины, 

роботы. 

основные сферы 

применения. 

03.10. 

2023 

 2 «Физика – 

химия», нано-

машины, 

роботы. 

Нано –роботы где они 

используются   

90  Сборка 

по схеме 

05.10. 

2023 

 2 «Физика –

химия» 

гоночный 

автомобиль 

Программирование 

гоночного автомобиля 

на ноутбуках 

20 70 Сборка 

по схеме 

10.10. 

2023 

 2 «Физика –

химия» 

гоночный 

автомобиль 

Модернизация 

гоночного автомобиля 

20 70 Сборка 

по схеме 

12.10. 

2023 

 2 «Физика –

химия» 

гоночный 

автомобиль 

Модернизация 

гоночного автомобиля 

установка датчика 

приближения  

20 70 Сборка 

по схеме 

17.10. 

2023 

 2 «Физика – 

Химия» 

гоночный 

автомобиль  

Конструирование 

гоночного автомобиля  

30 60 Сборка 

по схеме 

19.10.   2 «Физика – 

Химия» нано-

робот 

Свободное 

конструирование нано 

-робота 

20 70 Сборка 

по схеме 

29.09. 

2023 

 2 «Физика – 

Химия» 

Научный 

вездеход. 

Построение модели 

вездехода 

10 80 Сборка 

по схеме 

24.10. 

2023 

 2 «Физика – 

Химия» 

Научный 

вездеход. 

Построение модели 

вездехода 

10 80 Сборка 

по схеме 

26.10. 

2023 

 2 «Физика – 

Химия» 

Научный 

вездеход. 

Построение руки 

вездехода. 

10 80 Сборка 

по схеме 

31.10. 

2023 

 2 «Физика – 

Химия» 

Научный 

вездеход. 

Программирование 

руки вездехода 

20 70 Сборка 

по схеме 

02.11. 

2023 

 2 «Физика – 

Химия» 

Научный 

вездеход. 

Модернизация модели 

вездехода 

10 80 Сборка 

по схеме 

06.11. 

2023 

 2 «Физика – 

Химия» 

Датчик 

перемещения 

вездехода 

Вступительное видео. 

Принцип работы 

датчика. 

90 0 Сборка 

по схеме 

09.11.  2 «Физика – Построение модели 10 80 Сборка 
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2023 Химия» 

Датчик 

перемещения 

вездехода 

вездехода по схеме 

14.11. 

2023 

 2 «Физика – 

Химия» 

Датчик 

перемещения 

вездехода 

Построение модели 

вездехода 

10 80 Сборка 

по схеме 

16.11. 

2023 

 2 «Физика – 

Химия» 

Датчик 

перемещения 

вездехода 

Построение модели 

вездехода 

0 90 Сборка 

по схеме 

21.11. 

2023 

 2 «Физика – 

Химия» 

Датчик 

наклона 

вездехода 

Что такое «Датчик 

наклона». Принцип 

работы 

90  Сборка 

по схеме 

23.11. 

2023 

 2 «Физика – 

Химия» 

Датчик 

наклона 

вездехода 

Построение 

устройства с 

использование 

датчика наклона. 

20 70 Сборка 

по схеме 

28.11. 

2023 

 2 
«Физика – 

Химия» Тяга 

Вступительный 

ролик. История 

создания тяги.  

90  Сборка 

по схеме 

30.11. 

2023 

 2 «Физика – 

Химия» Тяга 

Принцип работы тяги. 

Изучение передач  

80 10 Сборка 

по схеме 

05.12. 

2023 

 2 «Физика – 

Химия» Тяга 

Построение робота-

тягача  

10 80 Сборка 

по схеме 

07.12. 

2023 

 2 «Физика – 

Химия» Тяга 

Изучение конического 

зубчатого колеса 

80 10 Сборка 

по схеме 

12.12. 

2023 

 2 
«Физика – 

Химия» Тяга 

Программирование 

робота для 

перетаскивания 

20 70 Сборка 

по схеме 

14.12. 

2023 

 2 «Физика – 

Химия» Тяга 

Модернизация 

робота-тягача 

20 70 Сборка 

по схеме 

19.12. 

2023 

 2 
«Физика – 

Химия» Тяга 

Модернизация и 

тестирование самого 

«сильного» тягача 

10 80 Сборка 

по схеме 

21.12. 

2023 

 2 
«Физика – 

Химия» Тяга 

Модернизация и 

тестирование самого 

«сильного» тягача 

10 80 Сборка 

по схеме 

26.12. 

2023 

 2 «Биология» 

Растения и 

опылители 

Сборка модели пчелы 

и схематичного 

цветка. 

20 70 Творчес

кая 

работа 

28.12. 

2023 

 2 
«Биология» 

Растения и 

опылители 

Программирование 

пчелы и цветка. 

Создание сценария 

опыления.  

20 70 Самосто

ятельная 

сборка  



35 
 

09.01. 

2024 

 2 «Биология» 

Растения и 

опылители 

Модернизация модели 

автомобиля 

10 80 Самосто

ятельная 

сборка  

11.01. 

2024 

 2 «Биология» 

Растения и 

опылители 

Свободная сборка 

модели и ее 

програмирование 

30 60 Самосто

ятельная 

сборка  

16.01. 

2024 

 2 
«Биология» 

Растения 

История появление 

растений на земле 

20 70 Самосто

ятельная 

сборка  

18.01. 

2024 

 2 
«Биология» 

Растения 

Сборка цветка 

«Венерины 

мухоловки» 

20 70 Самосто

ятельная 

сборка  

23.01. 

2024 

 2 
«Биология» 

Растения 

Программирование и 

усовершенствование 

конструкции 

10 80 Самосто

ятельная 

сборка  

25.01. 

2024 

 2 
«Биология» 

Животные 

Просмотр видео 

ролика про животный 

мир 

80 10 Самосто

ятельная 

сборка  

30.01. 

2024 

 2 
«Биология» 

Животные 

Конструирование 

животного (лев) 

30 60 Самосто

ятельная 

сборка  

02.02. 

2024 

 2 
«Биология» 

Животные 

Постройка модели 

здания, установка 

датчика приближения.  

20 70 Самосто

ятельная 

сборка  

06.02. 

2024 

 2 
«Биология» 

Животные 

Программирования 

сборки. 

10 80 Самосто

ятельная 

сборка  

08.02. 

2024 

 2 «Биология» 

Древние 

жители 

планеты 

Вступительный ролик 

древний животный 

мир 

80 10 Самосто

ятельная 

сборка  

13.02. 

2024 

 2 «Биология» 

Древние 

жители 

планеты 

Конструирование 

динозавра 

Трицераптора 

10 80 Самосто

ятельная 

сборка  

15.02. 

2024 

 2 «Биология» 

Древние 

жители 

планеты 

Вступительный ролик 

динозавр Стегозавр 

80 10 Самосто

ятельная 

сборка  

20.02. 

2024 

 2 «Биология» 

Древние 

жители 

планеты 

Конструирование 

динозавра Стегозавра 

20 70 Самосто

ятельная 

сборка  

22.02. 

2024 

 2 «Биология» 

Древние 

жители 

планеты 

Программирование 

динозавра 

30 60 Самосто

ятельная 

сборка 

27.02. 

2024 

 2 «Аэрокосмич

еские 

технологии» 

Спутники и 

Вступительный ролик 

(первые спутники, 

которые отправили в 

космос) 

80 10 Самосто

ятельная 

сборка 
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космические 

корабли 

 

29.02. 

2024 

 2 «Аэрокосмич

еские 

технологии» 

Спутники и 

космические 

корабли 

 

Сборка дроида 

способный 

перемещать по 

поверхности и 

передавать данные о 

исследовании 

20 70 Сборка 

по схеме 

05.03. 

2024 

 2 «Аэрокосмич

еские 

технологии» 

Спутники и 

космические 

корабли 

Программирование 

дроида  

30 60 Самосто

ятельная 

сборка  

07.03. 

2024 

 2 «Аэрокосмич

еские 

технологии» 

Спутники и 

космические 

корабли 

 

Модернизировать 

дроида  

30 60 Самосто

ятельная 

сборка  

12.03. 

2024 

  «Аэрокосмич

еские 

технологии» 

Спутники и 

космические 

корабли 

Сборка модели 

беспилотной ракеты, 

способная перевозить 

тяжелые объекты 

20 70 Самосто

ятельная 

сборка  

14.03. 

2024 

 2 

«Астрономия

» Солнечная 

система 

 

Вступительный ролик 

(Мы живем на 

планете Земля-это 

одна из планет 

Солнечной системы 

 

70 20 Самосто

ятельная 

сборка  

19.03. 

2024 

 2 «Астрономия

» Солнечная 

система 

 

Сборка системы 

Звезда-Планета-

Спутник 

30 60 Самосто

ятельная 

сборка  

21.03. 

2024 

 2 «Астрономия

» Солнечная 

система 

 

Программирование 

системы  

20 70 Самосто

ятельная 

сборка  

26.03. 

2024 

 2 «Астрономия

» Солнечная 

система 

 

Усовершенствовать 

конструкцию 

установить датчик 

приближения 

30 60 Самосто

ятельная 

сборка  

28.03. 

2024 

 2 «Астрономия

» Солнечная 

система 

 

Свободное 

конструирование 

солнечная система 

10 80 Самосто

ятельная 

сборка  
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02.04. 

2024 

 2 
Защита от 

наводнений 

Построение 

паводкового шлюза 

  Самосто

ятельная 

сборка  

04.04. 

2024 

 2 «Роботы 

будущего» 

Защита от 

наводнений 

Программирование 

модели для открытия 

и закрытия 

паводкового шлюза 

40 50 Самосто

ятельная 

сборка  

09.04. 

2024 

 2 «Роботы 

будущего» 

Защита от 

наводнений 

 

Автоматизирование 

паводкового шлюза 

 

40 50 Самосто

ятельная 

сборка  

11.04. 

2024 

 2 «Роботы 

будущего» 

Робот 

помощник 

Свободное 

конструирование 

робота помощника 

30 60 Самосто

ятельная 

сборка  

16.04. 

2024 

 2 Роботы 

будущего» 

Робот 

помощник 

Модернизация робота 

помощника 

программирование  

40 50 Самосто

ятельная 

сборка  

18.04. 

2024 

 2 «Роботы 

будущего» 

Робот 

будущего 

Сборка современного 

робота будущего  

30 60 Самосто

ятельная 

сборка  

23.04. 

2024 

 2 «Роботы 

будущего» 

Сортировка 

отходов 

Вступительный 

ролик.  

80 10 Самосто

ятельная 

сборка  

25.04. 

2024 

 2 «Роботы 

будущего» 

Сортировка 

отходов 

Сборка конструкции 

сортировочной 

машины. 

20 70 Самосто

ятельная 

сборка  

30.04.

2024 

 2 «Роботы 

будущего» 

Сортировка 

отходов 

Программирование 

конструкции 

сортировочной 

машины 

30 60 Самосто

ятельная 

сборка  

02.05. 

2023 

 2 «Роботы 

будущего» 

Сортировка 

отходов 

Изменение 

конструкцию для 

сортировки объектов 

по размеру 

20 70 Самосто

ятельная 

сборка  

07.05. 

2024 

 2 «Роботы 

будущего» 

Сортировка 

отходов 

Усовершенствование 

и модернизация 

роботов, 

программирование 

30 60 Самосто

ятельная 

сборка  

14.05. 

2024 

 2 «Практически

е занятия» 

Турнир по 

робо-сумо 

Проектировка 

моделей 

45 45 Самосто

ятельная 

сборка  

16.05. 

2024 

 2 «Практически

е занятия» 

Турнир по 

Сборка моделей 30 60 Самосто

ятельная 

сборка  
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робо-сумо 

21.05. 

2024 

 2 «Практически

е занятия» 

Турнир по 

робо-сумо 

Сборка моделей 10 80 Самосто

ятельная 

сборка  

23.05. 

2024 

 2 «Практически

е занятия» 

Турнир по 

робо-сумо 

Программирование 

моделей 

10 80 Самосто

ятельная 

сборка  

28.05. 

2024 

 2 Промежуточн

ая аттестация 

в форме 

защиты 

проекта. 

Сборка модели по 

теме выступления 

30 60 Защита 

проекта  

30.05. 

2024 

 2 
Итоговое 

занятие 

  90 Самосто

ятельная 

сборка 
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Приложение № 2 

 

9.2 Пояснительная записка к рабочей программе модуля «Pro – движение. 

Робототехника» (2 год обучения), группа № 2 

 

1. Цель: формирование интереса к техническим видам творчества, 

развитие конструктивного мышления средствами робототехники. 

2. Задачи программы: 

Обучающие: 

- научить уникальным способам передачи кинетической энергии; 

- обучить работе с интерфейсами платформы EV3 G посредством подключения 

внешних устройств и написания коротких демонстрационных программ; 

- обучить поиску путей решения поставленной задачи. 

Развивающие: 

- развивать мелкую моторику и зрительно-двигательную координацию; 

- развивать образное и вариативное мышление, воображение, творческие 

способности; 

- развивать и формировать мыслительные операции (анализа, синтеза, 

сравнения, обобщения, классификации, аналогии) в процессе решения 

прикладных задач; 

- развивать логическое и критическое мышление; 

- развивать исследовательскую активность, а также умение наблюдать и 

экспериментировать. 

Воспитательные: 

- воспитывать волевые и трудовые качества; 

- воспитывать внимательность к деталям, связанным с программированием и 

работе с электроникой. 

3. Особенности контингента обучающихся данной группы объединения 

(характеристика коллектива, анализ особенностей творческих возможностей, 

обучающихся на конкретный год обучения). 

Основной контингент обучающихся детского объединения «Pro-

движение робототехника» составляют обучающиеся вторых и третьих классов 

общеобразовательных школ № 5, 19. Состав группы постоянный: 10 человек. 

Возраст обучающихся: 7 – 13 лет. 

4. Планируемые результаты 

К концу 2-го года обучения по Программе обучающийся должен знать: 

 робототехническую платформу LEGO EV3 G; 

 Способы продвинутого конструирования; 

 основы программирования в программной среде EV3 G; 

 о науке и технике как способе рационально-практического освоения 

окружающего мира; 

 о роботах, как об автономных модулях, предназначенных для решения 

сложных практических задач; 

 история и перспектива развития робототехники. 
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К концу обучения по Программе обучающийся должен уметь: 

 решать конструктивные и изобразительные задачи; 

 устанавливать причинно-следственные связи; 

 создавать действующие модели роботов, отвечающих потребностям 

определенной задачи;  

 составлять собственный проект;  

 планировать, тестировать и оценивают работу сделанных ими роботов. 

 

5.Календарно-тематический план модуля «Pro – движение. 

Робототехника» (2 год обучения), группа № 2 

 
Дата занятия 

К
о
л
и

ч
ес

тв
о
 

ч
ас

о
в
 

п
о

 

р
ас

п
и

са
н

и
ю

 

Тема блока, 

Раздел 

Содержание занятия Количество 

часов (мин) 

Форма 

аттестац

ии 

/контрол

я 

План  

 

Факт 

Теория Пра

ктик

а 

«Основа механики и робототехники»  

06.09. 

2023 

 2 

«Мехатрони

ка и 

робототехни

ка» 

Знакомство с 

профессией механики, 

отличие механики от 

робототехники, 

взаимосвязь. Повторение 

техники безопасности на 

занятиях. 

90  Тестиро

вание  

07.09. 

2023 

 2 «Обзор 

набора, 

Обзор ПО» 

Обзор набора и его 

возможностей 

70 20 Практик

а  

13.09. 

2023 

 2 
«Способы 

крепления 

деталей» 

Повторение названий и 

видов деталей. Сборка 

простых механизмов по 

инструкции. 

30 60 Самосто

ятельная 

сборка  

14.09. 

2023 

 2 «Способы 

крепления 

деталей» 

Сборка простых 

механизмов без 

инструкции. 

10 80 Самосто

ятельная 

сборка  

20.09. 

2023 

 2 
«Способы 

крепления 

деталей» 

Сборка простых 

механизмов без 

инструкции и описание 

их работы. 

10 80 Самосто

ятельная 

сборка  

21.09. 

2023 

 2 

«Механичес

кий 

манипулятор

» 

Манипуляторы и их 

применение. Степень 

свободы. 

Сборка механического 

манипулятора по 

инструкции. 

 

30 60 Самосто

ятельная 

сборка  

27.09. 

2023 

 2 «Механичес

кий 

манипулятор

Сборка механического 

манипулятора без 

инструкции. 

20 70 Самосто

ятельная 

сборка  
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» Сборка механического 

манипулятора с 

максимальным 

количеством степеней 

свободы. 

28.09. 

2023 

 2 «Механичес

кая 

передача: 

передаточно

е 

отношение, 

волчок, 

редуктор» 

Повторение теории по 

передачам. Добавление 

функционала 

механическому 

манипулятору по 

инструкции. 

 

50 40 Самосто

ятельная 

сборка  

04.10. 

2023 

 2 
«Механичес

кая 

передача: 

передаточно

е 

отношение, 

волчок, 

редуктор» 

Добавление 

функционала 

механическому 

манипулятору без 

инструкции с 

максимальным 

количеством степеней 

свободы. 

 

90  Самосто

ятельная 

сборка  

05.10. 

2023 

 2 
«Базовая 

тележка. 

Кольцевые 

гонки» 

Точный поворот. 

Выполнения упражнения 

на кольцевые гонки - 

круг. 

 

20 70 Самосто

ятельная 

сборка  

11.10. 

2023 

 2 

«Базовая 

тележка. 

Кольцевые 

гонки» 

Выполнения упражнения 

на кольцевые гонки – 

квадрат. 

Выполнения упражнения 

на кольцевые гонки – 

восьмерка. 

 

20 70 Творчес

кая 

работа   

«Инженер-робототехники»  

12.10. 

2023 

 2 

«Робототехн

ическое 

средство -

РТС» 

 

Понятие Инженер-

робототехник. 

Знакомство с 

роботизированной 

технологической 

линией (РТЛ)  

Конструирование робота 

помощника.  

 

70 20 Сборка 

по схеме  

18.10. 

2023 

 2 «Робототехн

ическое 

средство -

РТС» 

Модернизировать робота 

помощника.  

30 60 Сборка 

по схеме 

19.10.   2 
«Знакомство 

с EV3-G. 

Интерфейс» 

Введение в теорию 

программирования. 

Написание первых 

программ. 

20 70 Сборка 

по схеме  
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25.10. 

2022 

 2 
«Знакомство 

с EV3-G. 

Интерфейс» 

Написание программ с 

циклом. 

 Написание программ с 

переключателем. 

 

10 80 Сборка 

по схеме  

26.10. 

2023 

 2 

«Работа с 

моторами» 

Обзор возможностей 

моторов. 

Программирование 

движения по кругу. 

 

10 80 Сборка 

по схеме  

01.11. 

2023 

 2 
«Работа с 

моторами» 

Программирование 

движения по квадрату. 

 

10 80 Сборка 

по схеме  

02.11. 

2023 

 2 
«Работа с 

моторами» 

Программирование 

движения по восьмерке. 

 

20 70 Сборка 

по схеме  

08.11. 

2023 

 2 
«Работа с 

моторами» 

Программирование 

самостоятельно 

пройденного материала 

10 80 Сборка 

по схеме  

09.11. 

2023 

 2 
«Алгоритмы 

точного 

поворота» 

Программирование 

точного поворота с 

подсчитанными 

формулами. 

90 0 Сборка 

по схеме  

15.11. 

2023 

 2 
«Алгоритмы 

точного 

поворота» 

Программирование 

точного поворота и 

нахождения формул для 

его вычисления. 

10 80 Сборка 

по схеме  

16.11. 

2023 

 2 

«Создание 

«своих» 

блоков» 

Понятие функции в 

языках 

программирования. 

Создание универсальных 

функций поворота. 

Создание функций 

поворота с вычислением 

формул. Создание 

сложных подпрограмм 

для езды по квадрату с 

помощью точных 

поворотов. 

50 40 Сборка 

по схеме  

22.11. 

2023 

 2 

«EV3-G. 

Базовые 

конструкции

: ожидание, 

цикл, 

ветвление» 

Цикл, ожидание, 

условие, как основа ЯП. 

Выполнение заданий 

использующие эти 

конструкции. 

Выполнение сборки 

робота и выполнения 

заданий на 

программирование с 

данными 

конструкциями. 

50 40 Сборка 

по схеме  
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Выполнение заданий на 

программирование с 

одновременным 

использованием всех 

базовых конструкций. 

 

23.11. 

2023 

 2 «EV3-G. 

Переменные

. 

Полноприво

дная 

тележка» 

Полный привод. 

Переменные и 

константы. 1) Сборка 

приводной тележки. 

 

20 70 Сборка 

по схеме  

29.11. 

2023 

 2 «EV3-G. 

Переменные

. 

Полноприво

дная 

тележка» 

Сборка полно приводной 

тележки. 

Сборка полно приводной 

тележки и подсчёт её 

движений. 

 

40 50 Сборка 

по схеме  

«Языки программирования»  

30.11. 

2023 

 2 

«EV3-G. 

Экран, Звук, 

Время» 

Состав экранов ЖК 

устройств, пиксели, 

координатная прямая. 

Работа с экраном. Работа 

с экраном и звуком. 

Работа с экраном, звуком 

и временем. 

 

30 60 Сборка 

по схеме  

06.12. 

2023 

 2 

«EV3-G. 

Экран. 

Вывод» 

Вывод информации 

на дисплеи. Вывод фигур 

на экран. 

Вывод нарисованных 

картинок на экран. 

Вывод показаний 

датчиков на экран. 

 

10 80 Сборка 

по схеме  

07.12. 

2023 

 2 

«Взаимодей

ствие 

блоков. 

Эстафета» 

Протокол BT, передача 

информации. Реализация 

роботов по инструкции 

передающих эстафетную 

палочку. 

 

80 10 Сборка 

по схеме  

13.12. 

2023 

 2 

«Взаимодей

ствие 

блоков. 

Эстафета» 

Реализация роботов без 

инструкции передающих 

эстафетную палочку. 

Реализация и 

программирование 

роботов без инструкций 

передающих эстафетную 

палочку. 

 

20 70 Сборка 

по схеме  

14.12. 

2023 

 2 «Взаимодей

ствие 

Сборка и 

программирование 

20 70 Сборка 

по схеме  
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блоков. 

Эстафета» 

робота по инструкции с 

использованием 

датчиков. Сборка и 

программирование 

робота без инструкции с 

использованием 

датчиков. 

20.12. 

2023 

 2 «Датчик 

касания. 

Знакомство. 

Управляемы

й робот» 

Устройство кнопки и 

тактовой кнопки. 

Движение робота по 

датчику касания. 

 

10 80 Сборка 

по схеме  

21.12. 

2023 

 2 

«Ультразвук

овой датчик. 

Знакомство» 

Ультразвук, свойства 

ультразвука. 

Детектирование 

объектов. 

Измерение расстояния 

до объектов. 

Передача 

ультразвукового сигнала 

другому роботу. 

10 80 Сборка 

по схеме  

27.12. 

2023 

 2 
«Ультразвук

овой датчик. 

Задание 

«Парковка» 

Ультразвук, свойства 

ультразвука. Поиск 

места парковки по 

упрощенному гаражу. 

 

20 70 Сборка 

по схеме  

28.12. 

2023 

 2 

«Ультразвук

овой датчик. 

Задание 

«Парковка» 

Поиск места парковки с 

заездом в автосервис в 

гаражном боксе. Поиск 

места парковки с 

заездами в автосервис и 

автомойку в гаражном 

боксе. 

 

20 70 Сборка 

по схеме  

10.01. 

2024 

 2 
«Ультразвук

овой датчик 

+ датчик 

касания. 

Короткий 

лабиринт» 

Способы выхода из 

лабиринта. Реализация 

робота для нахождения 

выхода из короткого 

лабиринта с помощью 

датчиков касания. 

 

10 80 Сборка 

по схеме  

11.01. 

2024 

 2 

«Ультразвук

овой датчик 

+ датчик 

касания. 

Короткий 

лабиринт» 

Реализация робота для 

нахождения выхода из 

короткого лабиринта с 

помощью 

ультразвукового 

датчика. Реализация 

робота для нахождения 

выхода из короткого 

лабиринта с помощью 

датчика касания и 

ультразвукового 

30 60 Сборка 

по схеме  
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датчика. 

17.01. 

2024 

 2 

«Датчик 

света. 

Знакомство» 

Распознавание 

различных цветов. 

Измерение яркости 

внешнего освещения. 

Распознавание 

различных цветов и их 

произношение роботом. 

 

20 70 Сборка 

по схеме  

18.01. 

2024 

 2 
«Датчик 

света. 

Алгоритмы 

движения по 

линии. 

Релейный 

регулятор (1 

датчик)» 

Способы движения по 

линии. Релейный 

регулятор. Создание 

робота способного 

передвигаться, 

позиционируясь 

относительно черной 

линии по инструкции. 

 

20 70 Сборка 

по схеме  

24.01. 

2024 

 2 

«Датчик 

света. 

Алгоритмы 

движения по 

линии. 

Релейный 

регулятор (1 

датчик)» 

Сборка робота 

способного 

передвигаться, 

позиционируясь 

относительно черной 

линии без инструкции, 

используя релейный 

регулятор с 1 датчиком 

цвета. 

 

10 80 Сборка 

по схеме  

25.01. 

2024 

 2 

«Датчик 

света. 

Алгоритмы 

движения по 

линии. 

Релейный 

регулятор (1 

датчик)» 

Сборка робота 

способного 

передвигаться, 

позиционируясь 

относительно черной 

линии без инструкции, 

используя релейный 

регулятор с 2 датчиками 

цвета. 

 

20 70 Сборка 

по схеме  

31.01. 

2024 

 2 

«Датчик 

света. 

Задание 

«Кегельринг

» 

Разбор правил, варианты 

дополнений. Реализация 

робота для выполнения 

задания «Кегельринг», 

выталкивания все банки, 

которые видит робот. 

 

30 60 Сборка 

по схеме  

01.02. 

2024 

 2 

«Датчик 

света. 

Задание 

«Кегельринг

» 

Реализация робота для 

выполнения задания 

«Кегельринг-квадро», 

выталкивая банки, 

определённого цвета. 

Реализация робота с 

клешней для выполнения 

20 70 Сборка 

по схеме  
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задания «Кегельринг-

квадро», выталкивая 

банки, определённого 

цвета. 

 

07.02. 

2024 

 2 

Работа с 

массивами 

Большие объемы 

данных и способы 

работы с ними. Создание 

переменных. 

 

10 80 Сборка 

по схеме  

08.02. 

2024 

 2 

Работа с 

массивами 

Создание массивов. 

Создание массивов и 

работа с ними. 

 

80 10 Сборка 

по схеме  

14.02. 

2024 

 2 Датчик 

света. 

Задание 

«Цветная 

зебра» 

Позиционирование 

робота относительно 

цветных горизонтальных 

полос. 

10 80 Сборка 

по схеме  

15.02. 

2024 

 2 Датчик 

света. 

Задание 

«Цветная 

зебра» 

Программирование 

робота для записи 

значений цветов в 

массив. 

80 10 Сборка 

по схеме  

21.02. 

2024 

 2 Датчик 

света. 

Задание 

«Цветная 

зебра» 

Считывание цветного 

штрих кода и черно-

белого по ширине полос. 

20 70 Сборка 

по схеме  

22.02. 

2024 

 2 «Биология» 

Древние 

жители 

планеты» 

Программирование 

динозавра 

30 60 Сборка 

по схеме  

28.02. 

2024 

 2 
«Датчик 

света. 

Алгоритмы 

движения по 

линии. 

Пропорцион

альный 

регулятор (2 

датчика)» 

Создание робота 

способного 

передвигаться, 

позиционируясь 

относительно черной 

линии на основе 

пропорционального 

регулятора с 1 датчиком 

цвета. 

 

30 60 Сборка 

по схеме  

29.02. 

2024 

 2 «Датчик 

света. 

Алгоритмы 

движения по 

линии. 

Пропорцион

альный 

регулятор (2 

датчика)» 

Создание робота 

способного 

передвигаться, 

позиционируясь 

относительно черной 

линии на основе 

пропорционального 

регулятора с 1 датчиком 

цвета. 

20 70 Сборка 

по схеме  
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06.03. 

2024 

 2 «Датчик 

света. 

Алгоритмы 

движения по 

линии. 

Пропорцион

альный 

регулятор (2 

датчика)» 

Создание и 

программирование 

робота, который следует 

по черной линии на 

основе 

пропорционального 

регулятора с 2 

датчиками цвета. 

30 60 Сборка 

по схеме  

07.03. 

2024 

 2 «Датчик 

света. 

Алгоритмы 

движения по 

линии. 

Пропорцион

альный 

регулятор (2 

датчика)» 

Создание и 

программирование 

робота, который следует 

по черной линии на 

основе 

пропорционального 

регулятора с 2 

датчиками цвета с 

идеально подобранным 

коэффициентом. 

30 60 Сборка 

по схеме 

13.03. 

2024 

  «Датчик 

света. 

Алгоритмы 

движения по 

линии. 

Пропорцион

ально-

дифференци

альный 

регулятор (2 

датчика)» 

Создание робота 

способного 

передвигаться, 

позиционируясь 

относительно черной 

линии на основе 

пропорционально-

дифференциального 

регулятора с 1 датчиком 

цвета. 

20 70 Сборка 

по схеме 

14.03. 

2024 

 2 «Датчик 

света. 

Алгоритмы 

движения по 

линии. 

Пропорцион

ально-

дифференци

альный 

регулятор (2 

датчика)»  

Создание и 

программирование 

робота, который следует 

по черной линии на 

основе 

пропорционально-

дифференциального 

регулятора с 2 

датчиками цвета. 

70 20 Сборка 

по схеме  

20.03. 

2024 

 2 «Датчик 

света. 

Алгоритмы 

движения по 

линии. 

Пропорцион

ально-

дифференци

альный 

регулятор (2 

Создание и 

программирование 

робота, который следует 

по черной линии на 

основе 

пропорционально-

дифференциального 

регулятора с 2 

датчиками цвета с 

идеально подобранным 

30 60 Сборка 

по схеме  
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датчика)»  коэффициентом. 

21.03. 

2024 

 2 «Датчик 

света. 

Алгоритмы 

движения по 

линии. 

Кубический 

регулятор (2 

датчика)»  

Создание робота 

способного 

передвигаться, 

позиционируясь 

относительно черной 

линии на основе 

кубического регулятора 

с 1 датчиком цвета. 

20 70 Сборка 

по схеме  

27.03. 

2024 

 2 «Датчик 

света. 

Алгоритмы 

движения по 

линии. 

Кубический 

регулятор (2 

датчика)»  

Создание и 

программирование 

робота, который следует 

по черной линии на 

основе кубического 

регулятора с 2 

датчиками цвета. 

30 60 Сборка 

по схеме  

28.03. 

2024 

 2 «Датчик 

света. 

Алгоритмы 

движения по 

линии. 

Кубический 

регулятор (2 

датчика)»  

Создание и 

программирование 

робота, который следует 

по черной линии на 

основе 

пропорционально-

кубического регулятора 

с 2 датчиками цвета с 

идеально подобранным 

коэффициентом. 

10 80 Сборка 

по схеме  

03.04. 

2024 

 2 «Датчик 

света. 

Алгоритмы 

движения по 

линии. 

Кубический 

регулятор (2 

датчика)»  

Создание робота 

способного 

передвигаться, 

позиционируясь 

относительно черной 

линии на основе 

кубического регулятора 

с 1 датчиком цвета. 

  Сборка 

по схеме  

04.04. 

2024 

 2 «Прикладно

е 

применение 

регуляторов

»  

Применение регуляторов 

с другими датчиками. 

40 50 Сборка 

по схеме  

10.04. 

2024 

 2 «Прикладно

е 

применение 

регуляторов

»  

Применение 

пропорционального 

регулятора с 

ультразвуковым 

датчиком. 

40 50 Сборка 

по схеме  

11.04. 

2024 

 2 «Прикладно

е 

применение 

регуляторов

»  

Применение 

пропорционально-

дифференциального 

регулятора с 

ультразвуковым 

датчиком для 

выравнивая по стене. 

30 60 Сборка 

по схеме  
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17.04. 

2024 

 2 «Прикладно

е 

применение 

регуляторов

»  

Применение регуляторов 

с другими датчиками. 

40 50 Сборка 

по схеме  

18.04. 

2024 

 2 «Задание 

«Лабиринт»  
Создание робота 

способного найти выход 

из лабиринта. 

30 60 Сборка 

по схеме  

24.04. 

2024 

 2 «Задание 

«Лабиринт»  
Создание робота 

способного найти выход 

из лабиринта, используя 

ультразвуковой датчик и 

алгоритм прохождения 

лабиринта. 

80 10 Сборка 

по схеме  

25.04. 

2024 

 2 «Задание 

«Лабиринт»  
Создание робота 

способного найти выход 

из лабиринта, используя 

ультразвуковой датчик и 

выравнивание по стене. 

20 70 Сборка 

по схеме  

01.05. 

2023 

 2 «Задание 

«Лабиринт»  
Создание робота 

способного найти выход 

из лабиринта. 

30 60 Сборка 

по схеме  

02.05. 

2024 

 2 «Параллельн

ые задачи. 

Работа с 

таймером»  

Работа с таймером. 20 70 Сборка 

по схеме  

08.05. 

2024 

 2 «Параллельн

ые задачи. 

Работа с 

таймером»  

Усовершенствование 

алгоритмов для задания 

«Лабиринт». 

30 60 Сборка 

по схеме  

15.05. 

2024 

 2 «Параллельн

ые задачи. 

Работа с 

таймером»  

Усовершенствование 

алгоритмов для задания 

«Лабиринт» туда-

обратно. 

45 45 Сборка 

по схеме  

16.05. 

2024 

 2 «Параллельн

ые задачи. 

Работа с 

таймером»  

Работа с таймером. 30 60 Сборка 

по схеме  

22.05. 

2024 

 2 «Параллельн

ые задачи. 

Работа с 

таймером»  

Усовершенствование 

алгоритмов для задания 

«Лабиринт». 

10 80 Сборка 

по схеме  

23.05. 

2024 

 2 «Параллельн

ые задачи. 

Работа с 

таймером»  

Усовершенствование 

алгоритмов для задания 

«Лабиринт» туда-

обратно. 

10 80 Сборка 

по схеме  

29.05. 

2024 

 2 «Параллельн

ые задачи. 

Работа с 

таймером»  

Работа с таймером. 10 80 Сборка 

по схеме  

30.05.  2 Промежуточ Сборка модели по теме 30 60 Защита 
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2024 ная 

аттестация в 

форме 

защиты 

проекта. 

выступления проекто

в 
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Приложение № 3 

 

9.3. Календарный план Рабочей программы воспитания 

на 2023-2024 учебный год 

 

Название модуля Виды, формы и способы 

совместной деятельности 

Участники Сроки  

проведения 

Ответ-

ствен-ные 

 

И
н

в
ар

и
ан

тн
ы

е 
м

о
д

у
л
и

 

    

«Занятие» Беседа «История детского 

объединения в истории 

МАУ ДДТ «Городской» 

им. С.А. Шмакова г. 

Липецка» 

Обучающиеся 

объединения  
2-я неделя 

сентября  

2023 года 

Хорзеева 

Е.В.  

Карпук 

В.М. 

Беседа «Правила 

поведения в МАУ ДО ДДТ 

«Городской» им. С.А. 

Шмакова г. Липецка» 

 2-я неделя 

сентября 

2023 года 

Хорзеева 

Е.В.  

«Руководитель  

детского  

объединения» 

Родительское собрание:  

- «Сертификат 

дополнительного 

образования: перспективы 

и ограничения»; 

- сбор документов на 

коллектив, 

комплектование групп, 

составление расписания; 

- обсуждение рабочего 

процесса - знакомство род

ителей с нормативными д

окументами Учреждения: 

Устав, лицензия, локальн

ые акты, Правила внутрен

него распорядка для родит

елей и обучающихся, реж

им работы Учреждения, зн

акомство родителей объед

инения с планом работы У

чреждения (мероприятия 

на 2023-2024 уч. год, роди

тельские конференции, Уп

равляющий совет Учрежд

ения, Детский совет Учре

ждения), 

- утверждение с родителя

ми расписания и плана раб

оты объединения, 

- беседа о соблюдении сан

итарно-эпидемиологическ

их правил в целях предотв

ращения эпидемиологичес

Обучающиеся 

объединения  
1-я - 2-я 

неделя 

сентября 

2023 года 

Хорзеева 

Е.В.  
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кого распространения СO

VID-19, гриппа и ОРВИ, 

- беседа по профилактике 

детского дорожного травм

атизма 

Родительское собрание:  

- поездки на конкурсы, 

- изготовление костюмов и 

реквизита 

Обучающиеся 

объединения  
в течение 

2023-2024 

учебного 

года 

Хорзеева 

Е.В.  

«Работа  

с родителями» 

Анкетирование «Участие 

в конкурсах и фестивалях 

в 2023-2024 учебном 

году» 

Обучающиеся 

объединения  
1-я неделя 

октября 2023 

года 

Хорзеева 

Е.В.  

Анкетирование родителей 

по вопросу учебного 

процесса и качества 

обслуживания в 

Учреждении 

Обучающиеся 

объединения  
декабрь 2023 

года, 

май 2024 

года 

Хорзеева 

Е.В.  

«Детское  

самоуправлени

е» 

Выборы обучающихся  

в Детский совет 

Учреждения 

Обучающиеся 

объединения  
2-я неделя 

сентября  

(не 

участвуют, 

если возраст 

меньше 12 

лет) 

Хорзеева 

Е.В.  

«Профориента

ция» 

Квест  

«Все профессии хороши» 

Обучающиеся 

объединения  
ноябрь 

2023 года 

Хорзеева 

Е.В.  

Беседа «Кем я хочу 

стать?» 

Обучающиеся 

объединения  
март 2024 

года 

Хорзеева 

Е.В.  

В
ар

и
ат

и
в
н

ы
е 

м
о
д

у
л
и

 

 

«Ключевые 

дела 

Учреждения»: 

- Проекты, в 

рамках  

городской 

воспитательной 

акции 

Участие в городской 

воспитательной акции 

«Гордимся! Мечтаем! 

Действуем!» 

Обучающиеся 

объединения  
в течение 

года 

Хорзеева 

Е.В.  

- День 

открытых 

дверей 

Организация презентации 

для рекламы объединения. 

Обучающиеся 

объединения  
02 сентября  

2023 года 

Хорзеева 

Е.В.  

- Неделя игры 

и игрушки 

Познавательная игра  

 

Обучающиеся 

объединения  
январь 2024 

года 

Хорзеева 

Е.В.  

- Неделя С.А. 

Шмакова 

Участие в работе 

музыкальной гостиной 

Обучающиеся 

объединения  
январь 2024 

года 

Хорзеева 

Е.В.  

- каникулярные 

мероприятия 

Экскурсия в Музей 

детского движения 

липецкого края 

 

Экскурсия на Липецкое 

Городище 

Обучающиеся 

объединения  
октябрь 2023 

года 

 

апрель  2024 

года 

Хорзеева 

Е.В.  

-праздник Народные посиделки «А Обучающиеся 

объединения  
17 марта  Хорзеева 



53 
 

«Широкая 

Масленица» 

мы Масленицу дожидали» 2024 года Е.В.  
Д

о
п

о
л
н

и
те

л
ь
н

ы
е 

 м
о
д

у
л
и

 
«Патриотическ

ая работа» 

День солидарности в 

борьбе с терроризмом 

 

Международный день 

пожилых людей 

 

День Учителя  

 

День отца в России  

 

 

 

Беседа к празднику  

«День народного 

единства» 

 

«День матери в России» 

 

 

«Международный день 

инвалидов»   

 

«9 декабря - День Героев 

Отечества»  

 

«День Защитника 

Отечества» 

 

«12 апреля – День 

Космонавтики» 

 

«Всемирный день Земли» 

 

 

«День Победы» 

 

 

Посещение музея «У 

Вечного огня» Поста №1 

Обучающиеся 

объединения  
3 сентября 

2023 года 

 

1 октября 

2023 года 

 

5 октября 

2023 года  

15 октября 

2023 года 

 

4 ноября 

2023 года  

 

 

 

26 ноября 

2023 года 

 

3 декабря 

2023 года 

 

декабрь 2023 

года 

 

февраль 

2024 года 

 

апрель 2024 

года 

 

22 апреля 

2024 года 

 

май 2024 

года 

 

май 2024 

года 

Хорзеева 

Е.В.  

«Правовое восп

итание  

и безопасность  

жизнедеятельн

ости» 

Инструктаж по охране 

труда на территории 

Учреждения 

Обучающиеся 

объединения  
1-я неделя 

сентября 

2023 года 

Хорзеева 

Е.В.  

Алгоритм действий 

обучающихся 

Учреждения при 

совершении (угрозе 

совершения) 

преступления в 

формах вооруженного 

нападения, 

Обучающиеся 

объединения  
1-я неделя 

сентября 

2023 года 

 

 

Хорзеева 

Е.В.  
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размещения 

взрывного устройства, 

захвата заложников, 

срабатывания на 

территории 

Учреждения 

взрывного устройства, 

в том числе 

доставленного 

беспилотным 

летательным 

аппаратом, нападения 

с использованием 

горючих жидкостей, а 

также 

информационного 

взаимодействия 

образовательных 

организаций с 

территориальными 

органами МВД 

России, Росгвардии и 

ФСБ России 

Беседа «Правила 

дорожного движения по 

пути в Учреждение и 

обратно» 

Обучающиеся 

объединения  
1-я неделя 

сентября 

2023 года 

Хорзеева 

Е.В.  

Инструктаж по технике 

безопасности при 

нахождении на водоемах в 

летний, осенне-зимний  и 

весенний период 

Обучающиеся 

объединения  
ноябрь 2023 

года 

 

Хорзеева 

Е.В.  

Инструктаж по охране 

труда на новогодних 

утренниках 

Обучающиеся 

объединения  
декабрь 2023 

года 

Хорзеева 

Е.В.  

Повторный инструктаж по 

технике безопасности на 

территории Учреждения 

Обучающиеся 

объединения  
январь 2024 

года 

Хорзеева 

Е.В.  
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«Юбилей Учре

ждения» 

Проект «Дом, в котором 

мы живём!»: 

 

 

 

- подготовка к участию в 

общем проекте 

(посещение музея, 

просмотр 

видеоматериалов из 

истории Учреждения, 

встречи с ветеранами и 

выпускниками 

Учреждения; 

 

- представление проекта в 

разных формах); 

 

- работа по 

индивидуальным планам 

Обучающиеся 

объединения  
В течение 

2023-2024 

учебного 

года: 

 

сентябрь-

ноябрь 2023 

года; 

 

 

 

 

 

 

- декабрь 

2023 года; 

- январь – 

июнь 2024 

года 

Хорзеева 

Е.В.  

Петрова 

А.А.  
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