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1. ПОЯСНИТЕЛЬНАЯ ЗАПИСКА
Значение робототехники для современной жизни трудно переоценить, роботы играют заметную роль в производстве, медицине, образовании, научной деятельности, обороне. Хорошо известно, что робот, условно говоря, состоит из двух частей — это механическая часть и система управления. В настоящее время вопросы, касающиеся системы управления, получили бурное развитие — меняется элементная база, совершенствуются управляющие системы и программы. Роботы становятся все более автономными и «интеллектуальными». Вполне естественно, что на передний план выдвигаются проблемы создания цифровых производств, сквозных технологий и т.д.

Однако развитие указанных процессов совершенно не исключает важность рассмотрения и совершенствования механической части робототехнических систем. Более того, наличие цифровых технологий лишь повышает роль механической части — во-первых, речь идет о новых компьютерных средствах наиболее адекватного проектирования механической части, во-вторых, новые вычислительные возможности позволяют эффективно управлять вновь создаваемыми сложными механическими системами.
Программа «Тропа к роботам» рассчитана для учащихся среднего школьного возраста и предусматривает приобретение основных знаний проектирования конструкций роботов.
Программа предназначена для педагогов дополнительного образования, учителей технологии общеобразовательных учреждений. Она рассчитана на 1 год, но в случае необходимости может быть использована в течение длительного срока. После прохождения цикла программа может быть дополнена исходя из опыта педагога, специализации, интересов и навыков детей. Время, отведенное на обучение, 108 часов. Каждое занятие включает в себя теоретическую и практическую часть, при этом практические занятия составляют большую часть курса. Проводятся групповые и индивидуальные консультации по возникающим вопросам. 
Направленность программы – научно-познавательная.
Программа «Тропа к роботам» включает в себя: 
· анализ скоростных и грузоподъемных параметров существующих роботов;
· проектирование структурной схемы габаритов робота;
· проектирование конечностей робота;
· проектирование привода робота;
· проектирование отдельных деталей конструкции робота; 
· проектирование 3D модели;
· разработка конструкторской документации;
· разработка технологической карты сборки робота; 

· изготовление деталей и сборка робота; 

· анализ скоростных и грузоподъемных параметров робота; 

· участие в городских и областных соревнованиях, городских показательных выступлениях. 

Цель программы – расширение политехнического кругозора детей, развитие конструкторских способностей, формирование навыков технического дизайна. 

Задачи: 

Обучающие: 

· углубление знаний учащихся по физике, черчению и биологии.
Развивающие: 

· развитие умений и навыков в процессе нахождения уникальных решений по проектированию и разработке роботов; 
· развитие умений анализа строения конструкций окружающих устройств, строений и даже опорно-двигательной системы человека и животных;
· развитие способностей решения задач робототехники на основе знаний физики и биологии. 
Воспитательные: 

· укрепление уверенности в себе и окружающих его людей в команде;

· развитие чувства возможности реализации любых сложных задач; 

· развитие чувства самореализации на территории собственной республики.

Ожидаемый результат.
Учащиеся, закончившие курс должны знать: 
· основы теории проектирования машин и механизмов;
· основы оформления конструкторской документации;
· основы 3D моделирования;
· основы составления технологических карт на изготовления и сборку установки;
· основы промышленного дизайна и эргономичного производства;
· основы проектирования роботов на примере опорно-двигательной системы человека и животных.
Учащиеся должны уметь: 

· пользоваться программой 3D моделирования;
· выполнять конструкторскую документацию; 
· проектировать структурную схему и описывать процесс работы робота;
· разрабатывать модель деталей и выполнить сборку робота в компьютерной программе;
· форматировать модель для 3D принтера и печатать модели на основе технологической карты;

· анализировать скоростные и грузоподъемные параметры робота в компьютерной программе;

· подбирать стандартные изделия из каталогов для сборки робота;

· собирать робота на основе технологической карты. 
Формы подведения итогов: собеседование, выставка, конкурс, соревнования различного уровня, семейные соревнования, мастер-класс, практикум.
Для реализации программы необходимо: 

Инструменты: компьютеры для наставника, компьютеры для учащихся, проектор, 3D принтер, стол для постобработки 3D модели и сборки роботов, наждачная бумага, ручная шлифовальная машинка, плоскозубцы, пассатижи, тиски.
Материалы: расходный материал для 3D принтера (PETG), бумага формата А4, А1 для ручного проектирования.
Оборудование кабинета: стеллаж с полками, шкаф для пособий и экспонатов, столы и стулья. 

2. УЧЕБНЫЙ ПЛАН 

Первый год обучения
	
	Наименование темы
	теория
	практика
	всего

	1. 
	Вводное занятие
	2
	1
	3

	2. 
	Основы теории проектирования машин и механизмов 
	1
	2
	3

	3. 
	Исследование опорно-двигательной системы человека и животных
	1
	2
	3

	4. 
	Исследование и анализ скоростных параметров существующих роботов
	1
	2
	3

	5. 
	Исследование и анализ грузоподъемных параметров существующих роботов
	1
	2
	3

	6. 
	Разработка структуры и проектирование робота 
	1
	6
	7

	7. 
	Проектирование габаритов робота
	1
	5
	6

	8. 
	Проектирование конечностей робота
	1
	5
	6

	9. 
	Проектирование приводных механизмов робота
	1
	5
	6

	10. 
	Анализ скоростных и грузоподъемных параметров спроектированного робота
	1
	5
	6

	11. 
	Разработка технологических карт сборки и изготовления деталей лабораторного робота
	1
	6
	7

	12. 
	Разработка 3D модели деталей робота
	1
	10
	11

	13. 
	Сборка робота в компьютерной системе
	1
	8
	9

	14. 
	Изготовление деталей лабораторных роботов на 3D принтере
	1
	8
	9

	15. 
	Сборка и наладка работы лабораторных роботов 
	1
	8
	9

	16. 
	Анализ скоростных и грузоподъемных параметров лабораторного робота
	1
	4
	5

	17. 
	Тренировочные и зачетные запуски моделей. Участие в массовых мероприятиях МОУ ДОД ДДТ и города
	1
	9
	10

	18. 
	Заключительное занятие
	2
	0
	2

	19. 
	Итого
	20
	88

	108


3. СОДЕРЖАНИЕ

Содержание программы обучения
Тема 1. Вводное занятие.

Цели и задачи объединения. Правила поведения в Д:ДТ. Изучение правил ТБ и ПБ с использованием наглядных пособий. Обучение правилам работы с инструментами и на сверлильном станке. Знакомство с существующими лабораторными и экспериментальными установками. 
Тема 2. Основы теории проектирования машин и механизмов.

История возникновения фундаментальных основ теории механизмов и машин. Основы анализа структурной схемы механизмов и машин. 
Тема 3. Исследование опорно-двигательной системы человека и животных.

Исследование опорно-двигательной системы человека, ракообразных, насекомых, млекопитающих, рыб и земноводных.
Тема 4. Исследование и анализ скоростных параметров существующих роботов.

Исследование траекторий, скорости конечностей роботов, разработанных на подобии млекопитающих, рыб и земноводных. Исследование скоростных параметров в приводах роботов, разработанных на подобии человека, ракообразных, насекомых.
Исследование и анализ грузоподъемных параметров существующих роботов.

Исследование грузоподъемных параметров роботов, разработанных на подобии млекопитающих, рыб и земноводных. Исследование грузоподъемных параметров разработанных на подобии человека, ракообразных, насекомых.
Тема 5. Разработка структуры и проектирование робота.

Определение скоростных и грузоподъемных параметров проектируемого робота. Исследование габаритных размеров существующих роботов с подобными скоростными и грузоподъемными параметрами. Определение габаритных размеров корпуса робота. Исследование и разработка механизмов конечностей робота. Разработка механизмов привода робота. Разработка структурной схемы полноценного робота. Анализ скоростных и грузоподъемных параметров спроектированного робота и корректировка размеров деталей при необходимости.
Тема 6. Разработка технологических карт сборки и изготовления деталей лабораторного робота.
Исследование структурной схемы робота и анализ процесса изготовления и возможности сборки деталей в одну конструкцию. Исследование спроектированной конструкции робота на возможности уменьшения веса и числа деталей. Анализ деталей робота на возможность упрощения с целью уменьшения технологического процесса при изготовлении.
Тема 7. Разработка 3D модели деталей робота.
Разработка 3D модели корпуса робота. Разработка 3D модели деталей конечностей робота. Разработка 3D модели деталей привода. Проведение анализа грузоподъемных параметров спроектированных деталей робота. Исследование возможности уменьшения веса робота за счет замены кинематических пар другими деталями.
Определение с конечным вариантом 3D модели деталей робота. Сборка деталей робота в одну сборку в компьютерной программе. Анализ сборки деталей робота на работоспособность и собираемость. Конвертация деталей робота для печати в 3D принтере. Сборка и наладка работы лабораторных роботов.

Тема 8. Анализ скоростных и грузоподъемных параметров лабораторного робота
Исследование собранного робота на возможность движения, уравновешенность начальной позиции и анализ на возможность совершения одного цикла работы. Запуск робота на ровной поверхности без груза. Анализ цикла работы робота. Запуск робота с максимальным грузом при скорости в 25% от рабочего. Запуск робота с рабочей скоростью и с рабочим грузом без измерения параметров. Запуск робота с рабочей скоростью и грузом с датчиками. Полноценный анализ полученных скоростных и грузоподъемных параметров лабораторного робота
Тема 9. Тренировочные и зачетные запуски роботов. Участие в массовых мероприятиях МОУ ДОД ДДТ и города
Управление с разработанными роботами при повышенных скоростях и грузах. Обучение учащихся устранению поломок и неполадок во время запусков и транспортировки. Подведение итогов и выведение результатов.
Тема 10. Заключительное занятие
Подведение итогов работы в данном проекте. Оформление выставки. Анкетирование учащихся и их родителей.
4. МЕТОДИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ ПРОГРАММЫ
	Тема
	Форма занятий
	Приемы и методы
	Дидактический материал
	Техническое оснащение
	Форма 

подведения итогов

	Вводное занятие
	беседа
	словесный, наглядный
	инструкции
	проектор
	собеседование

	Основы теории проектирования машин и механизмов 
	беседа
	словесный, наглядный
	электронные плакаты
	проектор
	собеседование

	Исследование опорно-двигательной системы человека и животных
	беседа, рассказ, практическая работа
	словесный графические работы, наглядный
	электронные плакаты
	проектор
	праздник первой работы, соревнования

	Исследование и анализ скоростных параметров существующих роботов
	беседа, рассказ, теоретическая и практическая работа
	словесный, графические работы, наглядный, проектно-конструкторский
	электронные плакаты
	проектор
	соревнования

	Исследование и анализ грузоподъемных параметров существующих роботов
	практическая работа
	метод упражнений, наглядный
	электронные плакаты
	проектор
	смотр знаний и умений

	Разработка структуры и проектирование робота 
	беседа
	словесный, исследовательский
	электронные плакаты
	проектор
	собеседование, анкетирование

	Проектирование габаритов робота
	беседа
	словесный, наглядный
	электронные плакаты
	проектор
	собеседование

	Проектирование конечностей робота
	беседа
	словесный, наглядный
	электронные плакаты
	проектор
	собеседование

	Проектирование приводных механизмов робота
	беседа, рассказ, практическая работа
	словесный графические работы, наглядный
	электронные плакаты
	проектор
	соревнования

	Анализ скоростных и грузоподъемных параметров спроектированного робота
	беседа, рассказ, практическая работа
	словесный графические работы, наглядный
	электронные плакаты
	проектор
	соревнования

	Разработка технологических карт сборки и изготовления деталей лабораторного робота
	беседа, рассказ, практическая работа
	словесный графические работы, наглядный
	электронные плакаты
	проектор
	соревнования

	Разработка 3D модели деталей робота
	беседа, рассказ, теоретическая и практическая работа
	словесный графические работы, наглядный, проектно-конструкторский
	электронные плакаты
	проектор
	соревнования

	Сборка робота из в компьютерной системе
	практическая работа
	метод упражнений, наглядный
	электронные плакаты
	проектор
	смотр знаний и умений

	Изготовление деталей лабораторных роботов на 3D принтере
	практическая работа
	словесный графические работы, наглядный, проектно-конструкторский
	электронные плакаты
	проектор
	смотр знаний и умений

	Сборка и наладка работы лабораторных роботов 
	практическая работа
	метод упражнений, наглядный
	электронные плакаты
	проектор
	смотр знаний и умений

	Анализ скоростных и грузоподъемных параметров лабораторного робота
	беседа, рассказ, теоретическая и практическая работа
	словесный графические работы, наглядный, проектно-конструкторский
	электронные плакаты
	проектор
	смотр знаний и умений

	Тренировочные и зачетные запуски моделей. Участие в массовых мероприятиях МОУ ДОД ДДТ и города. 
	беседа, рассказ, теоретическая и практическая работа
	словесный графические работы, наглядный, проектно-конструкторский
	электронные плакаты
	проектор
	смотр знаний и умений

	Заключительное занятие
	беседа
	словесный, исследовательский
	
	
	собеседование, анкетирование
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