
 



Пояснительная записка 

Рабочая программа «Робототехника и электроника» - технологический курс 

дополнительного образования для учащихся 2-11 классов. Программа нацелена на то, чтобы каждый 

ученик смог эффективно использовать современные компьютерные технологии в учебной, 

творческой, самостоятельной, досуговой деятельности. Программа способствует развитию 

познавательных интересов и творческих способностей детей, удовлетворению их индивидуальных 

потребностей в интеллектуальном, нравственном, физическом совершенствовании. Рабочая 

программа курса имеет практическую направленность по развитию ИКТ-компетентности учеников.  

Содержание курса разработано с учетом особенностей учащихся, основано на 

распределении учебного времени объемом в 30 часов на лекционные и практические занятия. 

 

 

Цели данного курса: 

• Развитие познавательных интересов, интеллектуальных и творческих способностей в процессе 

выполнения практических занятий по робототехнике, изготовления и программирования 

роботов и самостоятельного приобретения новых знаний; 

• Совершенствование полученных в основном курсе физики и информатики знаний и умений; 

• Формирование представителей о постановке, приемах и методах решения экспериментальных 

физических задач; 

• Подготовка учащихся к участию в робототехнических конкурсах и соревнованиях 

республиканского и российского уровня; 

• Развитие творческого потенциала и научно-технической компетенции слушателей в процессе 

изучения робототехники; 

• Ориентация слушателей на инновационные технологии и методы организации практической 

деятельности в сферах роботостроения и автоматизации; 

• Обучение слушателей основам робототехники, программирования и конструирования с 

ориентацией их на применение полученных знаний и навыков работы в будущем; 

• Формирование и развитие потребностей технического творчества, популяризация профессии 

инженера и достижений в области робототехники 

• Создание творческого сообщества увлеченных робототехникой; 

• Выявление одаренных детей, обеспечение соответствующих условий для их образования и 

творческого развития. 

 

Задачи программы:  

• Формирование интереса к изучению профессий, связанных с робототехникой, 

программированием, электроникой и механикой.  

• Углубление и систематизация знаний учащихся; 

• Усвоение учащимися приемов и методов сборки и программирования роботов; 

• Овладение основными методами сборки электронных схем и программирования; 

• Овладение навыками работы с современной элементной базой в области 

робототехники, работы с инструментами и крепежом. 

 

Срок реализации программы – 1 год. 

Количество часов в неделю – 1 час, всего – 30 часов. 

Количество часов на изучение того или иного раздела может варьироваться в зависимости 

от потребностей учеников. Рабочая программа предполагает дополнительную практическую работу 

(по возможности) - самостоятельно или под руководством учителя. На практическую деятельность 

учащихся отводится более 60% всего времени. 

 Формы проведения занятий: практическое занятие, лекция, мастер-класс, выставка.  

Формы организации деятельности: групповая, индивидуально-групповая, индивидуальная, 

по подгруппам.  

Реализация программы основана на деятельностном подходе.  

В учебном процессе ученики используют преимущественно следующие виды деятельности: 

аналитическую, поисковую, практическую. 



Учебно-тематический план 

 

№ 

п/п 
Перечень разделов 

Количество часов Форма 

аттестации 

и контроля 
всего теория практика 

I. 

Работа с Набором Arduino 

Starter Kit Uno R3 с модулем 

реле (расширенным) 

11 9 2 
Практическая 

работа 

II. 

Работа с Конструктором 

программируемых моделей 

инженерных систем 

12 10 2 
Практическая 

работа 

III. 

Работа с Манипулятором 

“STEM мастерская 

Расширенный набор” 

4 3 1 
Практическая 

работа 

IV. 
Работа с роботом TurtleBot 

Burger 
3 2 1 

Практическая 

работа 

ИТОГО: 30 24 6  

 



Содержание изучаемого курса 

 

Планируемые результаты обучения 

 В результате освоения курса, учащиеся получат представление: 

• об алгоритмах получения данных и управления движениями роботов, о программной 

реализации алгоритмов;  

• о роли робототехники и автоматизации в современном мире. 

 

У учащихся будут сформированы:  

• основы знаний и умений в области алгоритмизации и программирования; 

• умение составлять несложные программы для роботов; 

• знания и умения в области механики; 

• знания в области электричества и электроники; 

 

Разбивая полученные навыки по предметной направленности, можно выделить:  

Личностные результаты: 

• формирование ответственного отношения к учению, готовности и способности 

учащегося к саморазвитию и самообразованию на основе мотивации к обучению и 

познанию;  

• формирование целостного мировоззрения, соответствующего современному уровню 

общества;  

• развитие осознанного и ответственного отношения к собственным поступкам в сфере 

использования информации; 

• формирование коммуникативной компетентности в различных сферах деятельности. 

Метапредметные результаты: 

• умение самостоятельно определять цели своего обучения, ставить и формулировать для 

себя новые задачи в учёбе и познавательной деятельности, развивать мотивы и интересы 

своей познавательной деятельности; 

• владение основами самоконтроля, самооценки, принятия решений и осуществления 

осознанного выбора в учебной и познавательной деятельности;  

• умение определять понятия, создавать обобщения, устанавливать аналогии, 

классифицировать, самостоятельно выбирать основания и критерии для классификации, 

устанавливать причинно-следственные связи, строить логическое рассуждение, 

умозаключение (индуктивное, дедуктивное и по аналогии) и делать выводы;  

• умение создавать, применять и преобразовывать знаки и символы, модели и схемы для 

решения учебных и познавательных задач; 

• смысловое чтение; " умение осознанно использовать речевые средства в соответствии с 

задачей коммуникации; владение устной и письменной речью;  

• формирование и развитие компетентности в области использования информационно-

коммуникационных технологий (далее ИКТ-компетенции).  

Предметные результаты:  

• умение осуществлять сборку роботов с использованием стандартного крепежа (винты, 

гайки, шайбы); 

• умение соединять компоненты роботов в соответствии с электрическими схемами 

• умение составлять алгоритмы управления роботами и записывать их на выбранном 

языке программирования; 

• умение работать с литературой и информацией в Интернете: изучать и обрабатывать 

информацию, искать программы, компоненты, схемы и чертежи; 

• умение осуществлять испытания работы роботов и доработку конструкций, схем и 

программ по результатам испытаний; 

• умение самостоятельно решать технические задачи в процессе конструирования роботов 

(планирование предстоящих действий, самоконтроль, применять полученные знания, 

приемы и опыт конструирования); 



• навыки выбора способа представления данных в зависимости от постановленной задачи. 

Предполагается участие обучающихся в конкурсах, выставках, олимпиадах и т.д. 

 

 



Содержание программы «Робототехника и электроника» 

 

Раздел 1. Работа с Набором Arduino Starter Kit Uno R3 с модулем реле (расширенным) 

Тема 1.1. Знакомство с Набором Arduino Starter Kit Uno R3 

Теоретическая часть: состав набора, применение модулей, светодиоды. 

Практическая часть: сборка устройства управления светодиодом по схеме. 

 

Тема 1.2. Знакомство с языком программирования Arduino 

Теоретическая часть: структура языка программирования Arduino, цифровые пины, команды 

управления цифровыми выходами. 

Практическая часть: управление светодиодом на плате Arduino, управление внешним 

светодиодом на макетной плате. 

 

Тема 1.3. Цифровые пины 

Теоретическая часть: команды управления цифровыми выходами и входами, кнопка. 

Практическая часть: управление внешним светодиодом на макетной плате с использованием 

кнопки, управление несколькими светодиодами. 

 

Тема 1.4. Аналоговые пины  

Теоретическая часть: команды управления аналоговыми выходами и входами, переменный 

резистор. 

Практическая часть: сборка и программирование схемы регулирования уровня яркости 

светодиода переменным резистором 

 

Тема 1.5. Пьезоизлучатели 

Теоретическая часть: применение пьезоизлучателей, команды генерирования звуков и 

мелодии с помощью Arduino, пьезоизлучатель. 

Практическая часть: сборка и программирование схемы генерирования звуков и музыки 

пьезоизлучателем. 

 

Тема 1.6. Семисегментный индикатор 

Теоретическая часть: применение семисегментных индикаторов, светодиодная сборка, 

отображение цифр с помощью семисегментного индикатора. 

Практическая часть: сборка и программирование схемы отображения цифр на 

семисегментном индикаторе. 

 

Тема 1.7. ЖК дисплей LCD1602 

Теоретическая часть: применение ЖК дисплеев, ЖК индикатор и конвертер I2C. 

Практическая часть: сборка схемы подключения ЖК индикатора. Вывод текстовой и числовой 

информации на ЖК индикатор. 

 

Тема 1.8. Сервомотор SG90 

Теоретическая часть: применение сервомоторов, принцип работы сервомотора, библиотека 

Servo. 



Практическая часть: сборка схемы подключения сервомотора. Управление сервомотором по 

времени (Sweep), управление сервомотором с помощью переменного резистора (Knob). 

 

Тема 1.9. Шаговый двигатель 

Теоретическая часть: применение шаговых двигателей, принцип работы шагового двигателя, 

библиотека Stepper. 

Практическая часть: сборка схемы подключения шагового двигателя. Управление шаговым 

двигателем по времени, управление шаговым двигателем с помощью переменного резистора (Knob). 

 

Тема 1.10. Ультразвуковой дальномер HC-SR04 

Теоретическая часть: применение дальномеров на автотранспорте (парктроник, лидар). 

Библиотека Ultrasonic. 

Практическая часть: сборка схемы подключения ультразвукового дальномера, написание 

программы для измерения расстояния.  Подключение ЖК индикатора и вывод расстояния на ЖК 

индикатор. 

 

Тема 1.11. Датчик температуры и влажности DHT11 

Теоретическая часть: применение датчиков температуры и влажности: метеостанция, теплица, 

Умный дом. Библиотека DHT. 

Практическая часть: сборка схемы подключения датчика DHT11, написание программы для 

измерения температуры и влажности. Подключение ЖК индикатора и вывод влажности на ЖК 

индикатор. 

 

Раздел 2. Работа с Конструктором программируемых моделей инженерных систем 

Тема 2.1. Сборка мобильной платформы робота 

Теоретическая часть: варианты конструкции роботов. Трехколесная конструкция с двумя 

ведущими колесами и одним свободно вращающимся колесом.  

Практическая часть: сборка робота по инструкции. 

 

Тема 2.2. Установка на платформу контроллера с модулем радиосвязи 

Теоретическая часть: использование радиосвязи в робототехнике. Принцип радиосвязи по 

схеме точка-точка. 

Практическая часть: установка модуля связи на робота и подключение по схеме соединений. 

 

Тема 2.3. Изучение связи по Bluetooth и Wi-Fi 

Теоретическая часть: работа с Bluetooth и Wi-Fi модулем: сходства и различия. 

Практическая часть: изучение и тестирование готовых примеров программ работы с Bluetooth 

и Wi-Fi модулем. 

 

Тема 2.4. Написание программы для робота, управляемого по радиоканалу со смартфона или 

планшета 

Теоретическая часть: управляющие команды для колес робота. 

Практическая часть: написание программы управления роботом по радиосвязи и тестирование 

управления роботом. 



 

Тема 2.5. Установка на платформу ультразвукового датчика расстояния и его 

программирование 

Теоретическая часть: ультразвуковой датчик расстояния HC-SR04. Библиотека опроса датчика 

расстояния. 

Практическая часть: установка датчика расстояния в держатель. Установка держателя с 

датчиком на робота. Тестирование датчика на базовом примере программы из библиотеки. 

 

Тема 2.6. Написание программы для робота, объезжающего препятствия 

Теоретическая часть: алгоритмы объезда препятствий. 

Практическая часть: написание и тестирование программы объезда препятствий. 

 

Тема 2.7. Сборка манипулятора 

Теоретическая часть: кинематическая схема манипулятора. 

Практическая часть: сборка основы манипулятора по инструкции. 

 

Тема 2.8. Установка сервоприводов в манипулятор и их тестирование 

Теоретическая часть: использование сервоприводов. 

Практическая часть: установка сервоприводов в корпус манипулятора. 

 

Тема 2.9. Написание программы управления сервоприводами манипулятора с помощью 

резисторов 

Теоретическая часть: управление углом сервопривода с помощью поворота резистора. 

Практическая часть: написание программы управления движениями манипулятора с 

помощью переменных резисторов. 

 

Тема 2.10. Написание программы для автономной работы манипулятора 

Теоретическая часть: применение автономных манипуляторов. 

Практическая часть: написание программы для управления углами серво по временным 

интервалам. 

 

Тема 2.11. Знакомство с модулем технического зрения TrackingCam 

Теоретическая часть: возможности применения технического зрения на практике. 

Практическая часть: запуск примера программы распознавания образов. 

 

Тема 2.12. Автономная работа робота с использованием системы распознавания образов 

Теоретическая часть: примеры роботов с техническим зрением. 

Практическая часть: различные движения робота в зависимости от результатов распознавания 

видео с камеры. 

 

 

Раздел 3. Работа с Манипулятором “STEM мастерская Расширенный набор” 

Тема 3.1. Сборка манипулятора 

Теоретическая часть: знакомство с конструкцией манипулятора. 



Практическая часть: сборка корпуса манипулятора. 

 

Тема 3.2. Установка сервоприводов в манипулятор 

Теоретическая часть: силовые возможности сервоприводов. 

Практическая часть: установка сервоприводов в корпус манипулятора. 

 

Тема 3.3. Ознакомление с контроллером манипулятора 

Теоретическая часть: инструкция по работе с контроллером манипулятора. 

Практическая часть: использование контроллера манипулятора. 

 

Тема 3.4. Написание программы управления сервоприводами манипулятора 

Теоретическая часть: команды управления сервомоторами. 

Практическая часть: написание и тестирование программы для управления сервомоторами 

манипулятора. 

 

 

Раздел 4. Работа с роботом TurtleBot Burger 

Тема 4.1. Сборка платформы робота 

Теоретическая часть: знакомство с конструкцией робота. 

Практическая часть: сборка корпуса робота по инструкции. 

 

 

Тема 4.2. Знакомство со средой управления роботом 

Теоретическая часть: знакомство с инструкцией по работе в среде управления роботом. 

Практическая часть: изучение и проверка команд среды управления для управления 

компонентами робота. 

 

Тема 4.3. Программирование перемещений робота 

Теоретическая часть: варианты движений робота. 

Практическая часть: написание программы управления перемещениями робота. 



Формы контроля и подведения итогов реализации дополнительной общеразвивающей 

программы 

 

По окончании курса учащиеся будут знать: 

 

• возможности применения робототехники и автоматизации в современном мире; 

• основы алгоритмизации и программирования; 

• алгоритмы получения данных и управления движениями роботов, о программной реализации 

алгоритмов; 

• основы механики; 

• основы электричества и электроники. 

• правила техники безопасной работы с электронными устройствами; 

• основные компоненты роботизированных программно-управляемых устройств; 

• основные приемы конструирования и сборки роботов; 

• принципы действия и способы использования контроллеров, драйверов двигателей, 

аккумуляторов, датчиков линии, датчиков расстояния 

• компьютерную среду программирования контроллеров; 

• способы дистанционного управления роботами по радиоканалу; 

• способы автономного передвижения роботов; 

• правила робототехнических соревнований. 

 

Уметь: 

• собирать конструкции роботов; 

• собирать электронные схемы роботов и других проектов; 

• составлять программы для роботов и других проектов. 

• осуществлять сборку роботов с использованием стандартного крепежа (винты, гайки); 

• работать с литературой и информацией в Интернете (изучать и обрабатывать 

информацию, искать программы, компоненты, схемы и чертежи); 

• осуществлять испытания работы роботов и доработку конструкций, схем и программ по 

результатам испытаний; 

• самостоятельно решать технические задачи в процессе конструирования роботов 

(планирование предстоящих действий, самоконтроль, применять полученные знания, 

приемы и опыт конструирования); 

• участвовать в робототехнических соревнованиях 

 

 

Результативность обучения обеспечивается применением различных форм, методов и приемов, 

которые тесно связаны между собой и дополняют друг друга.  

В ходе практической деятельности педагог тактично контролирует, советует, направляет 

учащихся. Большая часть занятий отводится практической ̆работе, по окончании которой ̆проходит 

обсуждение и анализ.  

Текущий контроль уровня усвоения материала осуществляется по результатам выполнения 

учащимися заданий по каждому разделу курса. Задания составлены с учетом возраста учащихся. При 

безоценочной системе курса итоговый контроль самого обучающегося может быть реализован в 

форме итогового задания или теста.  

Методы определения результата: 

• педагогическое наблюдение;  

• оценка продуктов творческой деятельности учащихся; 

• беседы, тесты, опросы.  

 

Формы определения результата:  

• выполнение зачетных заданий по пройденным темам;  

• публикация программ на сайте среды программирования;  



• участие в проектной деятельности.  

 

Критерии оценивания обучающихся по курсу:  

• На курсе дополнительного образования «Робототехника и электроника» действует 

безоценочная система. 

• Содержание и объем материала, подлежащего проверке, определяется программой. При 

проверке усвоения материала необходимо выявлять полноту, прочность усвоения 

учащимися теории и умение применять ее на практике в знакомых и незнакомых 

ситуациях.  

• Основными формами проверки знаний, умений и навыков учащихся являются 

завершенные практические работы, тестирование, самостоятельная работа, устный 

опрос. 



Обеспечение программы 

 

Курс «Робототехника и электроника» размещен в общей папке в файлообменной сети лицея. 

 

Материально-техническое обеспечение образовательного процесса 

Рабочее место преподавателя и учащегося:  

• Компьютер c выходом в Интернет,  

• внешние или встроенные динамики и микрофон,  

• веб-камера,  

• принтер. 

• Робот на базе Arduino с набором датчиков и деталей для их установки на робота, а также 

проводов для соединений. 

 

Компьютеры, обеспечивающие возможность работы с мультимедийным контентом: 

воспроизведение видеоизображений, качественный стереозвук в наушниках, речевой ввод с 

микрофона и др. 

Периферийное оборудование:  

• принтер (черно/белой печати, формата А4); 

• устройства для ввода визуальной информации (сканер, цифровой фотоаппарат, 

webкамера и пр.);  

• акустические колонки;  

• оборудование, обеспечивающее подключение к сети Интернет (комплект оборудования 

для подключения к сети Интернет, сервер).  

• вспомогательное оборудование: робототехнические наборы.  

 

Компьютерное оборудование может использовать операционные системы семейств Mac OS или 

Windows. Все программные средства, устанавливаемые на компьютерах, имеющихся в 

образовательном учреждении, должны быть лицензированы для использования во всей школе или на 

необходимом числе рабочих мест.  

Программное обеспечение компьютера:  

• операционная система;  

• файловый менеджер (в составе операционной системы или др.);  

• почтовый клиент (в составе операционных систем или др.);  

• браузер (в составе операционных систем или др.);  

• мультимедиа проигрыватель (в составе операционной системы или др.);  

• антивирусная программа;  

• текстовый редактор; 

• редактор кода для программирования роботов. 



Список литературы 

 

Учебно-методическая литература и ЭОР : 

• Гололобов, В.Н. С чего начинаются роботы. Arduino для школьников. Москва, 2011. – 189 с.  

• Брайан Эванс. Arduino блокнот программиста, 2007. – 40 с. 

• robocraft.ru Статьи по практическому программированию Arduino 



Календарно – учебный график 

№ Тема 

Кол-

во 

часов 

Дата 

по 

плану 

Дата 

по 

факту 

Форма 

занятия 

Место 

проведения 

Форма 

контроля 

Раздел 1. Работа с Набором Arduino Starter Kit Uno R3 с модулем реле (расширенным) 

1. 

Тема 1.1. 

Знакомство с 

Набором Arduino 

Starter Kit Uno R3 

1 
1 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

2. 

Тема 1.2. 

Знакомство с 

языком 

программирования 

Arduino 

1 
2 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

3. 
Тема 1.3. 

Цифровые пины 
1 

3 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

4. 
Тема 1.4. 

Аналоговые пины 
1 

4 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

5. 
Тема 1.5. 

Пьезоизлучатели 
1 

5 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

6. 

Тема 1.6. 

Семисегментный 

индикатор 

1 
6 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

7. 
Тема 1.7. ЖК 

дисплей LCD1602 
1 

7 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

8. 
Тема 1.8. 

Сервомотор SG90 
1 

8 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

9. 
Тема 1.9. Шаговый 

двигатель 
1 

9 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

10. 

Тема 1.10. 

Ультразвуковой 

дальномер HC-

SR04 

1 
10 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

11. 

Тема 1.11. Датчик 

температуры и 

влажности DHT11 

1 
11 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

Раздел 2. Работа с Конструктором программируемых моделей инженерных систем 



12. 

Тема 2.1. Сборка 

мобильной 

платформы робота 

1 
12 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

13. 

Тема 2.2. 

Установка на 

платформу 

контроллера с 

модулем 

радиосвязи 

1 
13 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

14. 

Тема 2.3. Изучение 

связи по Bluetooth 

и Wi-Fi 

1 
14 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

15. 

Тема 2.4. 

Написание 

программы для 

робота, 

управляемого по 

радиоканалу со 

смартфона или 

планшета 

1 
15 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

16. 

Тема 2.5. 

Установка на 

платформу 

ультразвукового 

датчика расстояния 

и его 

программирование 

1 
16 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

17. 

Тема 2.6. 

Написание 

программы для 

робота, 

объезжающего 

препятствия 

1 
17 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

18. 
Тема 2.7. Сборка 

манипулятора 
1 

18 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

19. 

Тема 2.8. 

Установка 

сервоприводов в 

манипулятор и их 

тестирование 

1 
19 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

20. 

Тема 2.9. 

Написание 

программы 

1 
20 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 



управления 

сервоприводами 

манипулятора с 

помощью 

резисторов 

21. 

Тема 2.10. 

Написание 

программы для 

автономной 

работы 

манипулятора 

1 
21 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

22. 

Тема 2.11. 

Знакомство с 

модулем 

технического 

зрения 

TrackingCam 

1 
22 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

23. 

Тема 2.12. 

Автономная работа 

робота с 

использованием 

системы 

распознавания 

образов 

1 
23 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

Раздел 3. Работа с Манипулятором “STEM мастерская Расширенный набор” 

24. 
Тема 3.1. Сборка 

манипулятора 
1 

24 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

25. 

Тема 3.2. 

Установка 

сервоприводов в 

манипулятор 

1 
25 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

26. 

Тема 3.3. 

Ознакомление с 

контроллером 

манипулятора 

1 
26 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

27. 

Тема 3.4. 

Написание 

программы 

управления 

сервоприводами 

манипулятора 

1 
27 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

Раздел 4. Работа с роботом TurtleBot Burger 



28. 
Тема 4.1. Сборка 

платформы робота 
1 

28 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

29. 

Тема 4.2. 

Знакомство со 

средой управления 

роботом 

1 
29 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

30. 

Тема 4.3. 

Программирование 

перемещений 

робота 

1 
30 

неделя 
 

лекция, 

практическое 

занятие 

очно 
Практическая 

работа 

 



Лист регистрации изменений 

 


