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Тема занятия: «Движение по замкнутой траектории»
[bookmark: _GoBack]5 класс (1 год обучения), работа в группах
Дата проведения 18.12.2015
Цель занятия: закрепить навык конструирования и программирование робота «Пятиминутка», обучить конструированию и программированию автономного мобильного робота «Линейный ползун» с помощью конструктора LEGO Mindstorms NXT 2.0 по заданным функциональным требованиям.
Задачи занятия:
· закрепить навыки конструирования и программирования базового робота «Пятиминутка» и формировать навыки моделирования программированного робота «Линейный ползун» на основе базового робота; 
· закрепление этапов проведения моделирования;
· познакомить с программой двух состояний  и программой пропорционального движения, предназначенных для «Линейного ползуна», с использованием цветового датчика в режиме «Light Sensor»;
· закрепить навыки передачи информации в процессор робота и запуск файла из процессора;
· развивать логическое мышление, пространственное воображение, словарный запас технической направленности и интерес к инженерным специальностям;
· развивать мелкую моторику рук при конструировании;
· формировать навыки коллективного творчества через работу в команде и сотрудничество.
ТСО: компьютеры (среда Windows, Robolab); наборы конструктора LEGO Mindstorms NXT 2.0.
Результаты обучения: конструированию и программированию автономного мобильного робота «Линейный ползун» с помощью конструктора LEGO Mindstorms NXT 2.0.
Основные понятия: модель, деталь, датчик света.



	Структура занятия 
(в зависимости от вида и формы занятия)
	Ход внеурочного занятия
	Формирование УУД

	
	Деятельность учителя
	Деятельность учащихся
(Ответы учащихся)
	

	Организационный
момент
	Приветствие детей, гостей мероприятия
	Приветствие учителя, гостей
	Регулятивные:
 Самостоятельно организовать свое рабочее место, определить цель учебной деятельности.
Познавательные: Умение определить свой кругозор.

	Постановка задач занятия.
Разбор основных понятий.
	Сегодня мы с вами будем  конструкторами – исследователями первого интеллектуального программированного робота «Линейный ползун».
Как вы думаете, чем занимается человек по профессии конструктор-исследователь?

Какими качествами должен обладать этот специалист?

Вот нам сегодня и предстоит продемонстрировать эти качества.
Чтобы перейти к конструированию объекта исследования, надо выполнить следующие операции по алгоритму:
1. Собрать базового робота «Пятиминутка» - основу «Линейного ползуна».
2. Проверить 6 видов вождения робота «Пятиминутки».
	




- конструирует, исследует, изобретает, улучшает модель

- воображением, быть точным, исполнительным, уметь принимать решения





Дети собирают робота «Пятиминутку»
Дети демонстрируют на игровом поле:
-движение прямо вперед;
-движение прямо в обратном направлении;
- вращение на месте (поворот колес в противоположных направлениях);
- поворот двумя двигателями направо;
- поворот одним двигателем налево (одно колесо поворачивается, другое нет);
- поворот одним двигателем направо.
	Познавательная: Знакомство с профессией конструктора-исследователя.
Сборка робота по образцу.
Программирование робота.
Коммуникативная:
Привитие культуры общения посредством участия в учебном диалоге.
Регулятивная:
Принимать учебную задачу, ее конечную цель.
Личностная:
Формирование мировоззренческого взгляда на науку и жизнь. Расширение технического кругозора.

	Исследование объекта и программ, предназначенных для объекта
	Исследуем объект
1.При помощи цветового датчика модернизируйте собранного робота «Пятиминутку».  
Присоедините световой датчик к порту № 3 NXT контроллера и у вас получился «Линейный ползун». 
Это уже программируемый интеллектуальный робот начального уровня.
Исследуем программы, предназначенные для объекта
2.Скачайте программу двух состояний, предназначенную для «Линейного ползуна»
3.Протестируйте робота, выявите сильные слабые стороны программы.





Программа «два состояния» - простая и позволяет роботу перемещаться по линии, но требует специальную калибровку датчика. Робот постоянно «подруливает» то влево, то вправо в зигзагообразном стиле. Запомните, что робота нужно запускать возле правого края линии!
4.Загрузите более совершенную программу для данного робота «пропорциональное движение».
5. Протестируйте робота, выявите сильные слабые стороны программы.




Программа «пропорциональное движение» - более сложная. Она непрерывно регулирует мощность двигателей робота в зависимости от того, насколько далеко находится линия. Если робот находится немного от края линии, то используется небольшая мощность двигателей. Когда робот находится точно над правым краем линии, он будет двигаться прямо вперед на полной мощности. Это позволяет ему двигаться плавнее и быстрее, чем при работе программы «два состояния».
	
Дети модифицируют робота «Пятиминутку» в «Линейного ползуна» по схеме (приложение)







Дети загружают готовую программу управления роботом
Ответы детей:
«+» благодаря световому датчику, робот двигается по заданной траектории
«-» движения робота резкие, двигается медленно







Дети перезагружают программу управления роботом
Ответы детей:
«+» робот движется более плавно, быстрее, снижает скорость на повороте
«-» робот может вылететь за края трассы











	Познавательная:
Модернизация робота, умение программировать с помощью LEGO Mindstorms NXT.
Коммуникативная:
Развить коммуникативные умения при работе в группе или команде.
Включаться в коллективное обсуждение проблем.
Регулятивная:
Соблюдать правила безопасной работы.
Планировать ход выполнения задания.
Научиться программировать роботов с помощью программы NXT2.0 Programming
Корректировать программу при необходимости.
Личностная:
Развитие памяти и мышления, информационной культуры,мотивация к  изучению робототехники на старших классах. Самостоятельное решение технических задач в процессе конструирования роботов (планирование предстоящих действий, самоконтроль).

	Проведение экспериментов.
	1.Исследование поведения робота на белом поле или на черном поле.
Как поведет себя робот, если поставить его на белое или черное поле.





Проверьте свои предположения.




2.Исследование поведения робота на трассе с несколькими прямыми участками, резкими поворотами.
На какой трассе робот будет вести себя лучше всего с кривой траекторией или ломаной траекторией? Будет ли он вылетать с трассы?


Проверьте свои предположения.













Поэкспериментируйте также с настройкой уровня мощности двигателей, выберите такие значения в программе, при которых робот не вылетает из трассы и всегда проходит её без проблем.

3. Поэкспериментируйте с настройкой уровня мощности двигателей, выберите такие значения в программе, при которых робот не вылетает из трассы и всегда проходит её без проблем.
	

Дети дают варианты ответов:
- стоит на месте
- двигается только прямой
- двигается по полю в поисках более темной или светлой поверхности
Дети делают вывод:
-робот вращается вокруг себя в поисках более темной или светлой поверхности
Дети дают варианты ответа:
- лучше всего на кривой траектории, так как движение робота будет плавным
- будет вылетать с трассы, так как резко придется заворачивать
Дети делают выводы:
-предположение детей оказалось верным: лучше всего робот движется на кривой траектории
-но с трассы робот вылетает меньше, так как программа непрерывно регулирует мощность двигателей робота и, когда робот находится немного от края линии,  используется небольшая мощность двигателей.






Дети проводят эксперимент, меняя уровни мощности двигателя. Выбирают оптимальные настройки.
	Познавательная : Анализировать проблемную ситуацию. Определять, какие средства необходимы для её разрешения.
Личностная: 
Развивать познавательную активность, умение работать в группах.
Коммуникативная: 
Познакомить  со способами аргументации определённой точки зрения, позиции при общении. 
Формировать  культуру коллективной деятельности.



	Итог 
	-Какого робота исследовали на занятии?
-При помощи какого элемента «Линейный ползун» двигается по заданной траектории?
-Какие программы использовали для исследуемого объекта?


Ну а сейчас посмотрите на экран и попробуйте дополнить предложения: 
сегодня на уроке я узнал…
было интересно…
было трудно…
теперь я могу…
я научился…
у меня получилось …
я попробую…

На следующем занятии мы с вами попробуем себя в роли программистов: разработаем программы для выполнения роботом «Линейный ползун» поставленных задач: несколько коротких заданий из 4-5 блоков.
	Линейный ползун 
Световой датчик


Программа два состояния
Программа пропорционального движения
	Регулятивная:  Уметь оценивать правильность выполнения действий.
Личностная:
Способность к самооценке.






