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Основы программирования автоматических систем

Календарный учебный график на 2023-2024 учебный год
J№п/п Наименование р3зделов и тем всегочасов дата

Инструктаж по технике безопасности. Введение в робототехнику. 2 2.09
Знакомство с миром Lеgо. История создания и развития компании Lеgо.
Введение в предмет. Изучение материальной части курса.
Введение в курс «Основы программирования автоматических систем». 2 6.09
Что такое робот? Цели и задачи курса «Основы программирования
автоматических систем».История робототехники.  Поколения роботов.
РоботLЕGОМiпdstоmsЕV3 . Презентация № 1 «Роботы LEGO : от 2 9.09
простейших моделей до прокраммируемых». Презентация №2«Появление
роботов Mindstoms ЕV3 в России. Виды, артикулы, комплектация
конструкторов, стоимость наборов»
Знакомство с конструкторами LEGO МiпdstОгms ЕV.3 , Ресурсный 2 13.09
набор(Практическое занятие)
Микрокомпьютер.  Характеристики ЕV3. Установка аккумуляторов в блок 2 16.09
микрокомпьютера. Технология подключения к ЕV3 (включение и
выключение, загрузка и вь1грузка программ, порты USВ, входа и выхода.)

I.

Возможностиробота LEGO Mindstoms Education ЕV3. Обзор среды 2 20.09
программирования. Основные блоки.
Сборка простейшего робота Lego по инсТрукции. 2 23.09
Программа LеgоМiпdstоm. Графический язык программирования.
Основы алгоритмизации. Знакомимся с понятием «программа», 2 27.09
«программирование». Знакомимся с языками программирования.
Знакомимся с объектно-ориентированным программированием.
Свойства алгоритмов. Методы написания программ. Разработка алгоритма 2 30.09
программы. Способы представления алгоритмов. Блок-
схемы.Использование операторнь1х схем алгоритмов.

0. Линейный алгоритм. Пример записи линейного алгоритма на язь1ке 2 4.10
программирования ЕV3.Пример записи алгоритма с ветвлением.

1. Составление программ, включающих в себя ветвление в средеLЕGО 2 7.10
MINDSTORMS ЕV3. Разбор примеров ветвящихся алгоритмов.

2. Циклическая структура алгоритма. Пример записи циклического 2 11.10

алгоритма в среде ЕV3.Цикл с параметром.
3. Примеры    использования    цикла    с    параметром    в    математических 2` 14.10

алгоритмах.Использование ветвления в циклах с параметром.
4. Цикл с пред. и посл. условием. Общие сведения. 2 18.10

Примеры циклических алгоритмов, содержащих предусловие.
5. Составление сложнь1х программ в среде LEGO MINDSTORMS ЕV3. 2 21.10
6. Палитры программирования и программные блоки.Блоки действий 2 25.10

• (Зеленый). Блок вь1полнения программ (Оранжевый). Блоки датчиков

(Желтый).Блоки операции над данными (Красный). Интерфейс и
описание ЕV3 (пиктограммы, функции, индикаторы). Главное меню ЕV3
(мои файлы, программы, испытай меня, вид, настройки)(Лекция)

7. Зеленая палитра «действие». Моторы, изображения и звуки. 2 28.10
Программные блоки управления моторами.

8.
"Рулевое управление" и "Независимое управление моторами".

2 1.11

9. Первый робот и первая программа. Сборка, программирование и 2 8.11

испытание первого робота. Перемещение по прямой.движение вперёд-
назад. (Практическое занятие)

0. Экран, звук, индикатор состояния модуля. Звук. Работа с 2 11.11



/ динамиком.Написание программы вь1вода на дисплеи прямои линии, IIкоторая разделит его вертикально (горизонтально) на две равныечасти.Созданиесобственногоизображениев«Редактореизображений».Звук.Работасдинамиком.Знакомствосблоком«Индикаторсостояния

1.

2 15.11

модуля».Воспроизведение звуков и управление звуком. Команда Sоuпd.Воспроизведениезвуковислов.НастройкапанеликонфигурациикомандыSоuпd.Составлениепрограммыидемонстрацияначалаи 2 18.11
2.

окончания движения робота по звуковому сигналу. Составлениепрограммыидемонстрациядвиженияробота.Операциисданными.Блокматематика.Блок«Округление».БлокИБлок«Слайноезначение».

3.
2 22.11

4®

«Сравнение». Блок «  нтервал».               учБлок«Операциинадмассивом».Написание программы пр"олинейногодвижениядляпроездароботомрасстоянияво,5метра.Расчетчислаиязаанногорасстояния. 2 25.11

5.

оборотов колеса для прохожден        дРаботасдатчиками.датчики.датчик касания (Тоuсhsепsог, подключениеиописание).движениероботасдатчикомкасания.Устройствоипринципработыдатчикакасания.КомандаТоuсh.Наскройкивпанелиасания(Лекцияпактическаяабота). 2 29.11

6.

кон  и     ациидлядатчикакПримерыпростыхкоманди программ с датЁ=ком касания. демонстрацияподключениякЕV3ультразвуковогодатчика.демонстрацияподключенияя(Пактическоезанятие) 2 02.12

7.

кЕV3датчикакасани.     рСозданиепрограммы,принажатии на датчик касания наш робот начинаетдвигаться,приотпусканиикнопкироботостанавливается.Созданиеатчиккасанияроботкутитсянаместе. 2 6.12

8.

программы. при нажатии на дСоставлениепрограммыуправления роботом, который при столкновениипепятствиемсдаетназад. 2 9.12

срСiетчик касаний. Ветвление по датчикам. Методы принятия решений 2 13.12
9.

роботом. Модели поведения при разнооб  азнш ситуациях. 22 16.122012
0. Проектирование и конструирование самоходного автоматизированногоколесногоробота,которыйможетдвигатьсяизпунктаАвпунктВ,обходяпепятствия.

1. датчикцвета(Соlогsепsог,подключениеиописание).Измерениеосвещенности.Определениецветов.Распознаваниецветов.Использованиепрокраммнь1хблоковдляотображения I
2.

2 23.12

графического и светового состояния микрокомпьютерааавтомобилях

3.

ЕV3. Предупреждающие знаки нОбнаружениероботомчернойлинии и движение вдоль черной линии.Алгоритмдвиженияроботавдольчернойлинии.КомандаLight.Применениеинастройкидатчикосвещенности.Примерыпрограммдляробота,движущегосявдольчернойлинии.(Лекция,практическаяестаияТестирование. 2 27.12

4.

абота).Промежуточная атг       ц    .Испытаниероботаначернойлинии.Установка на робота датчикаосвещенности.Настройкапрограммы.Испытаниероботапридвиженииu(Пактическоезанятие) 2 30.12

5.

вдоль чернои линии.Использованиенижнего датчика освещенности. Решение задач нановкойначенойлинии. 2 10.01

6.

движение с остаСоздадимпрограмму для движения по черной линии с одним датчикомбоботозвивалназваниецветов. 2 13.01

7.

цвета. Создать прог  амму, что  ы р              учГироскопическийдатчик.Создадимпрограмму, что бы робот двигалсявперед,поворачивалсяна45градусовидвигалсядальше.Создатьектоииввидеквадата. 2 1701

8.

программу, чтобыроботп  оехалпотра       рИспользованиегироскопическогодатчикадля измерения расстояний,Раачнадвижениепосложнойтаектоии. 2 20.01

углов поворота.   ешение з д



л 9.        Управление двумя моторами. Езда по квадрату. Парковка.Использованиеиешениизадачнадвижение(Практическоезанятие) 2 24.01

0.

цикловпр   рУлькразвуковой датчик. движение робо.та с ультразвуковым датчиком.Устройствоипринципработыультразвхковогодатчика.Настройкивпанеликонфигурациидляультразвуковогодатчика.Инфракрасныииближенияежиммаяка(Лекцияпрактическаяработа).
2 27.01

1.

датчик, режим пр                  , р                                 ,Создадимпрограмму,чтобыроботмоiОбъезжатьпрепятствия. Создадим
2

31.01программу, что бы робот мог объезжать препятствия, если расстояние допрепятствияменьше50см.тороботповорачивает.Еслирасстояниеот50

и больше, то робот едет прямо.Задача:создатьпрограммудля робота, который едет по прямой иепепятствиемивоспроизводитлюбойзвук.

2.

останавливается пер д   рИнфракрасныйдатчикимаяк. Режим определения относительного
2 3.02

расстояния до объекта (Приближение). Режим определения расстояни и
жения маяка   ежим дистанционного управления.

3.

углового полодатчикВращение мотора.движения и повороты. КомандаМоvе.НастройкапанеликонфигурациикомандыМоvе.Особенностидвиженияроботапопрямойикривойлиниям.Поворотыроботанаь1елыПимерыдвиженияиповоротовроботаСаStогВоt. 2 7.02

4.

произвольн     уг    .    рСервомоторЕV3.Встроенный датчик оборотов (Измерения в градусах иоборотах).Скоростьвращенияколеса(Механизмзубчатойпередачич
2 10.02

ступица). Подключение сервомоторов к ЕV3.Решениезадачнадвижениепокривой.Независимое управление
5.

2 14.02

моторами. Поворот на заданное число градусов. Расчет угла поворота.движениеподуге.движениепозамкнутой
6.

2 17.02

траектории. Решение задач на криволинейное движение.СозданиевсредевизуальногопрокраммированияЕV3
7.

2 21.02

программы разворота в три при?ма.Кнопкиуправлениямодулем.Создание программы, которая активируется
8.

2 24.02

нажатием на среднюю кнопку ЕV3 .|Синяяпалитра«дополнения».Работа с файлами.Полезныеблокииинструменты.Блок«Поддерживать в активном
2 28.02

9.0.
2 2.03

состоянии». Блок «Остановить программу».СоставлениесложныхпрокраммвсредеLEGO MINDSTORMS ЕV3.
1.

2 6.03

И                  боты Le  о  обота по загруженной программе.
2.

спытание ра             g  рКонструированиемоделей роботов для решения задач с использованиемнесколькихазныхвидовдатчиков.
2 9.03

3.

рПроект«ТгiЬоt». Прокраммирование и функциощрование робота.Конструированиеробота.Программированиеробота.Испытание 2 13.03

обота  Практическое занятие
4`.

рПроекЁ «ShооtегЬоt». Прокраммирование и функционирование робота.Конструированиеробота.Программированиеробота.Испытание 2 16.03

обота  Практическое занятие
5.

рПроекЁ «Со1огSогtег». Программирование и функционирование робота.Конструированиеробота.Программированиеробота.Испытание 2 20.03

обота  Практическое занятие
6.

рПроекЁ «RоЬоgаtог». Программирование и функционирование робота.Конструированиеробота.Программированиеробота.Испытание 2 23.03

робота. (Практическое занятие)Подпрс;крамма.Созданиеподпрограмм.Работанадпроектами«движениепозаданной траектории»,
7.8.

2 27.03
2 30.03

«Кегель  инг» Правила соревновании.
9.

рПрактическая работа «Педагогический автомобиль (ссаками)»Погаммированиеробота.Испытаниеробота.
2 3.04

на



занятие).
Практическая

Практическая
обота.

работа « Сортировщик».Конструирование
іяттие побота. Испытание робота.(Практи
работа«Гироскоп».Программирование

занятие)
Практическая работа «Щенок».
обота.

Практическая

робота.
эское занятие).

робота. Испытание

Программирование робота. Испытание
занятие).

работа «Рука робота Н25 ». Программирование
Испытание робота. (П
Практическая
Испытание рс

актическое занятие).
робота.

работа «Пушка ЕV3 ».Программирование
актическое занятие)

собственногомобильного
Конструирование

автономного
и программированиесобственного

автономногоколесного
Анализ, доработка и
колесного робота.

емонс ация п

ация п

представлениесобственного

оектов.

оектов.

Итоговая атгестация. «Проектирование
автономного
резерв

обота».Защита п оектов.

робота.

мобильного

мобильногоавтономного

собственного мобильного


