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-I,с()рия 2 Вводный инструктаж по технике безопасности и
правила поведения во время учебных занятий

мБудо ддт
IlpaK I,ика

((

КаЛеllДаРныЙ vчсбllыГr график lIo дополIlительноii обшеобразователыlоii 11рогра]u]uс <<Poбot,llTcxltltK а>> ла 2023-2024 учебный год
Объединсtlие: <Робототехltика>;

Год обучеttия: 4-й год обучеrrия;
Груtrпа Л!: 4. 1 ;

Педагог: Марми:tов ljвt,еltи й Владимирович
Количсство учсбtIых ttедель: 3(l не/tель;

Ко'lrи.rество учебных ч.tсOв I] го/t: 144 часа;
Режим прt,lвсдения зirIlrrгий: 2;lаза в ltе7цеllю по 2 часа,
расписание:



(
Каб 106

теория ]з-4 08.09.
2з практика 1

мБудо ддт

Каб 106
тсория5-(l 09.09

Zэ практика 2

Палитра программироваI{ия

Палитра про!раммирования мБудо ддт

Каб 106
,гсо]]Ilя l7_8 15.09.

2з практика l
Проекты и программы мБудо лд,г

Каб 106

теория9_10 16.09.
2з прак гика 2

мБудо ддт

Каб 106

Проекты и программы

TcOl] I lяl1-12 22.09
2з практика 2

Проскr,ы и программы мБудо ддт

Каб 106
теория ]2з.09.
l]рактика l

мБудо ддт

Каб 106

Панель инструментов

теорияl5-1б 29.09.
2з практика 2

Панель иI{струмеIIтов мБудо ддт

Каб 106
теория ll7-18 30.09

2з практика l

мБудо ддт

Каб ]06

Иt tдrtкtrгор с()стояIIия N,lодуля

,гсорияl9_20 06. l0
lэ прак,ги](а 2

мБудо ддт

Каб 106

Иttдикатор состояния модуля

теория21-22 07. l0.
2з прак l,ика 2

мБуд() дд1,

Каб 106
теория 2l3.10

2з прак,l,ика
мБуд() лд,гПриtlцип работы программных блоков

Работа с блоками действий

1з-l4



Каб 106
теория 125-26 14.10

2з практика 1

Блок рулевое управление мБудо ддт

Каб 106
теория27-28 20.10.

2з практика 2
мБудо ддт

Каб 106

Блок рулевое управление

теория 129-з0 21.10.
2з практика l

Блок звчк мБудо ддт

Каб 106
теория2] .|0.
практика 2

Блок звук мБудо ддт

Каб 106
теория 1зз-з4 28. l0.

z) прак,l,ика 1

мБудо ддт

Каб 106

Блок экран

теорияз5_зб 03.1 l
l-, практика 2

Блок экран мБудо ддт

Каб 106
теория 1з7-j8 10.1l.

2з llрtll(тика 1

мБуд() дд,г

Каб 106

блоки trезависимое улравление моторами, Большой
мотор и Средний мотор

теория39-40 l1.1l.
2з практика 2

блоки независимое управление моторами, Бо.ilьшой
мотор и Средний мотор

мБудо ддт

Каб 106
теория l41-42 17.1 l .

L, прitктика 1

блоки независимое управление моторами, Большой
мотор и Срелний мотор

мБудо ддт

тсор}lя4з-44 18.1l.
2з

прztltтика 2

мБудо ддт

Каб 106

45-46 24.11 теория 1

блоки независимое управление моторами, Большой
мотор и Средний мотор

flатчик касания мБуд() ддт

зl_з2

Каб 106



сбо ка бампе а с датчиком касания
2з практика 1 I(аб 1 06

теория47-48 25.1\
z) практика 2

сборка бампера с датчиком касания

,Щатчик касания

,t,еория l49-50 01.12.
2з практика

мБудо ддт

Каб 106
1

,l]атчи ки и блок ояtидаllия

теория51_52 02,12.
2з практика 2

!атчики и блок ожидания мБудо ддт

Каб 106
теория 153-54 08.12.

zз практика l
мБудо ддт

Каб 106

,Щатчик I lBeTa. I IодкJI I()ченис латчика цвеl,а

теория55_56 09.12.
2з практика 2

.Щатчик IlBeTa, подключсние датчика цвета мБудо ддт

Каб 106
теория 157-5 8 15,l2.

2з практика 1

Щветовой режим. !вижение по трассе мБудо ддт

Каб 106
теория59-60 |6.|2.

2з прак l ика
мБудо ддт

Каб 106

I {ветовой режим. !вижение по трассе

теория 161-62 22.|2.
.a-, практика l

Испол ьзование инфракрасного датчика

- режим приближения

мБудо ддт

Каб 106

тсориябз-64 2з.l2
z,) лрактика 2

Испол ьзоваtlие инфракрасI{ого датчика

- режим приближения

мБудо ддт

Каб 106

теория 165-66 29.|2.
zэ практика l

Испол ьзование инфракрасного датчика

- режим удаленныи

мБудо ддт

Каб 106

мБудо ддт

Каб 106

2



Использование инфракрасного датчика-

ежим даленный

теория67 -68 з0. l2.
2з

мБудо ддт
практика 2

теория l69-]0 12.0l
1-7 лрактика 1

мБудо лдт

Каб 106

Использование инфракрасного датчика

приближение маяка и Iiаправление маяка
теория7l -72 мБудо дд,I,

Каб 106

13.0l.
2з практика 2

Использование инфракрасного датчика

приближсние маяка и IIаправление маяка
теория 1

7з-74
19.0l .

2з

мБудо ддт

Каб 106
практика 1

CtrBMecTHoe использование датчиков

теория 1

75-76
мБудо ддт

Каб 106

20.01
2з llрактика

CcrBшlccTl tое исп()л ьз()I]а I lие датчиков

теория 1

77 -78
мБудо ддт

Каб l06

26.01
23 практика 1

Сборка и программироваttие роботов с датчиками

теория

79-tl0
27.01
2з практика 2

Сборка и программироваllие роботов с датчиками мБудо дцт

Каб 106

теория

81_82
мБудо ддт

Каб l06

02.02.
2з практика 2

Сборка и программироваtlие роботов с датчиками

,геория l мБудо ддт

Каб 106
8з-1]4

0з.02.
2з практика l

Конструирование сложlIых зубчатых передач

Каб 106



( (

85-8(l
09.02

теория Конструирование сложных зубчатых передач мБудоддт

Каб 106
практика 2

87-88
10.02.
2з

тсория 2 Способы конструирования роботов мБудо ддт

Каб 106
практика

89-90
l6.02.
2з

тсория С посtlбы коIlс,груироI]аIrия рсlботtttз мБудо ддт

Каб 106
практика 2

91-92 1,7.02

2з

теория

практика 2

Способы консlруирования роботов мБудо ддт

Itаб 106

9з-94
24.02.
2з

теория l Расчёт передаточного числа нескольких зубчатых
колёс в сторону уменьшения и увеличения оборотов

мБудо ддт

Каб 106
практика 1

95-96
01.03
2з

теория l Расчёт передаточного числа нескольких зубчатых
колёс в cTopol]y умеIIыIеI{ия и увеличения оборотов

мБуд() ддт

Каб 106
практика 1

97-98
02.03.
2з

теория l Расчёт передаточного числа нескольких зубчатых
колёс в сторону уменьшения и увеличения оборотов

мБудо ддт

I{аб 10(l
прilк I 1.1Ka 1

99-
l00

09.03
-a-1

теория 1 Расчёr, передаточного числа нескольких зубчатых
коlrёс в сторону уменьшения и увеличения оборотов

мБудо ддт

Каб 106
прак,гика l

l01-
102

15.0з
2з

теория l КонструироваIIие сложных зубчатых передilч мБудо дд1,

Каб 106
практика l



Kcl llс,груирtlllitнис сJI()IiIIых зубчатr,Iх l Iсредач
10з-
104

l6.03
2з

теория

практика 2

i 05-
l06 2з

,l,с()рия Конструирование с б€rлками, осями, фиксаторами и
моторами

мБудо ддт

Каб 106
практика l

107-
l08

23.03
2з

теория Конструирование с баJIками, осями) фиксаторами и
моторами

мБуд() ддт

Каб 106
практика 2

l09-
ll0

29.0з
2з

тсория Конструирование с балками, осями, фиксаторами и
моторами

мБудо ддт

Каб 106
практика 2

1

2
30.03
2з

тсория 1 Конструирование с зубчатыми колёсами мБудо ддт

Каб 106
практика l

1 1з-
ll4

05.04
z\

теория Конструирование с зубчатыми колёсами мБудо ддт

Каб 106
практика 2

06.04
2з

теория Конс,груирование с зубчатыми колёсами мБудо ддт

I{аб 10(l
практика 2

\17-
118

|2.04.
2з

1,еория l Сборка и программирование робота с использованием
сложных зубчатых передач (роботы-животные,
TpaI lспортIiыс средства, манипуляторы)

мБудо ддт

Каб 106
Ilрактика l

1 19- lз.04.
,гсория Сборка и програмN{ирование робота с использоваI{ием мБудо ддт

мБудо ддт

Каб 106

l

l l5-
llб



(
сЛо,кI{Т,Iх зубчатых передач (роботы-животные,

спо тIIые с едст N{ аIlи лят ы

l20 практика Каб 106

теория
121-
l22

l9.04.
2з практика

мБудо ддт

Каб 1062

Сборка и программирование робота с использованием
сложных зубчатых передач фоботы-животные,
транспортные средства, манипуляторы)

теорияl2j-
121

20.04.
2з практика

мБудо ддт

Каб 106
2

Сборка и программирование робота с использованием
сложных зубчатых передач (роботы-животные,
транспортные средства, манипуляторы)

теория
l25-
l26

2604.
2з практика

мБудо ддт

Каб 106
2

Сборка и программирование робота с использованием
сложных зубчатых передач (роботы-животные,
транспортные средства, манипуляторы)

теория I

\27-
I28

27.04
2з Ilрактика

мБудо ддт

Каб 106
l

Программирование собственного робота собранного в
процессе изучения материaL,Iа (условие три датчика и
три мотора)

теория l
129-
lз0

03.05
2з практика I

мБудо ддт

Каб 106

Программирование собс,гвснного робота собранного в
процессе изучсния материала (условие три датчика и
три мотора)

теорияlзl_
lз2

04.05.
2з практика ?,

мБудо ддт

Каб 106

Программирование собственного робота собраIlного в

процессе изучения материа,,Iа (условие три датчика и
,гри мотора)

теория l
l33_
|з4

l0.05.
2з практика

мБудо ддт

Каб 106
l

изготовление
собственной
роботы).

теория
]]_5-

]З(l
1 1.05.
2з практика 2

мБудо ддт

Каб 106

(iборка и пр()гра N,{ ]\1Ill]()l}tlI l I]c выставочных рсiбсr,ttlв.

,rеория

|з7-
lз8

l7.05.
2з практика 2

мБудо ддт

Каб 106

Сборка и программироваIIис выставочных роботов.

2

и программирование роботов
разработки. Тепrа: (Космические



Сборка и программироt}ание выставочных роботов.теория мБудо ддт

Каб 106

l з9_
i40

l8.05.
2з

Ilрактика 2
,l,еория мБудо ддт

Каб 106

l4l _

142
24.05.
2з прак,гика 2

Выставка. !емонстрация возможностей роботов.

теория 2
l4з_
I44

25.05.
2з

практика

Итоговое занятие. Подведение итогов. мБудо ддт

Каб 106

с


