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	Цели обучения, которые необходимо достичь на данном уроке
	Ознакомить с алгоритмом управления роботом, методами планирования траектории его движения, моделями и алгоритмами коллективного управления группой роботов.



	Задачи урока:


	Формирование знаний об алгоритмах и методах управления роботами; развитие представлений о коллективном управлении группой роботов; воспитание дисциплинированности, организованности, умения работать в коллективе.



	Ожидаемые результаты:
	Что должны узнать:
Осуществление управления роботом, последовательность действий при этом; существующие модели и алгоритмы коллективного управления группой роботов.

Чему должны научиться:
Планировать траекторию движения робота; различать алгоритмы управления роботом при самостоятельном выборе им оптимального маршрута и корректировании движения.



	Учебные вопросы:


	1. Планирование траектории движения робота.

2. Модели и алгоритмы коллективного управления группой роботов.



	Ход урока

	Планируемые сроки
	Планируемые действия
	Ресурсы

	0-2 мин
	Создание коллаборативной среды.

Подарите улыбки друг другу. Улыбнитесь друг другу, себе.

Приятного вам учебного дня Учитель приветствует учащихся на трех языках: казахском, русском, английском
	Учебник НВТП

	Начало урока

	Деятельность учащихся.
Учащиеся определяют тему урока.
	Учебник

	Середина урока
	Преподаватель объясняет понятие «алгоритм». Следует указать, что роботы, применяемые в военном деле, в большинстве случаев являются устройствами телеприсутствия и управляются напрямую операторами. Алгоритм их управления – порядок действий оператора. В качестве примера рекомендуется привести алгоритм действий оператора БПЛА:

1) поиск объекта;

2) обнаружение объекта;

3) распознавание объекта;

4) измерение координат объекта;

5) оперативное доведение информации до потребителя. 

Следует рассказать о задачах, которые может решать оператор БПЛА.

При рассмотрении следующего вопроса отметить, что планирование траектории движения робота – это задача выбора закона управления, обеспечивающего движение робота вдоль некоторой заданной траектории. В программировании существует множество алгоритмов поиска пути, которые можно разделить на три группы:

1) алгоритмы обхода препятствий;

2) методы поиска пути по графу;

3) интеллектуальные алгоритмы.

Используя примеры, рассказать о каждом из них.

Алгоритмы обхода препятствия: маршрут прокладывается по прямой и при встрече с препятствием робот начинает объезжать его, пока не появится возможность снова двигаться к цели по прямой.

Поиск пути по графу: робот прорабатывает граф, вершинами которого являются точки.Затем из данного графа выбирает тот маршрут, который будет оптимальным для решения поставленной задачи. Граф – абстрактный математический объект, представляющий собой множество вершин и набор ребер, то есть соединений между парами вершин. Например, за множество вершин можно взять множество аэропортов, обслуживаемых некоторой авиакомпанией, за множество ребер – регулярные рейсы этой авиакомпании между городами.

Интеллектуальные алгоритмы: это могут быть как комбинация двух предыдущих методов, так и абсолютно непохожая на них модель, в которой робот выбирает путь, используя более сложные интеллектуальные методы построения траектории движения.

Рассматривая вопрос коллективного управления группой роботов, следует отметить, что в определенных ситуациях, в частности, при ведении боевых действий, необходимо коллективное управление роботом, когда приказ роботу может отдать не только его оператор, но и любой другой член подразделения. Такие модели управления только проходят разработку, но, безусловно, являются перспективными.

Целесообразным можно считать работу не одиночного робота, а их группы. При управлении такой группой необходима их полная слаженность, при этом сложность управления возрастает.

Рекомендуется рассмотреть способы группового управления:

– централизованное управление группой роботов от одного устройства управления;

– децентрализованное групповое управление, когда индивидуальные системы управления роботов перекрестно связаны друг с другом;

– комбинированное управление, являющееся объединением двух первых вариантов.

Следует назвать основные отрасли, в которых применение группы роботов наиболее актуально: мониторинг территории, противопожарный мониторинг в помещениях и вне помещений, мониторинг акватории, картографирование, разведка, поиск радиоактивных объектов, радиоэлектронная борьба, поиск и обнаружение источников радиосигнала и т. д. Данное занятие может проводиться с использованием методов рассказа, демонстрации, презентации, мозгового штурма.


	https://youtu.be/xdVC4HwI9vQ
https://drive.google.com/file/d/19X_O9Tc1jwsNWVR1yWDpgEBFn2RKMCIw/view?usp=sharing 



	Конец урока Рефлексия
	Прием «Плюс – минус – интересно».

В графу «П» – «плюс» – записывается все, что понравилось на уроке, информация и формы работы, которые вызвали положительные эмоции либо могут быть полезны.

В графу «М» – «минус» – все, что не понравилось на уроке, показалось скучным, вызвало неприязнь, осталось непонятным, или информация, которая оказалась бесполезной.

В графу «И» – «интересно» – любопытные факты, о которых узнали на уроке, что бы еще хотелось узнать по данной проблеме, вопросы к учителю.

 


