
 

 

Курс “Танцующий робот Отто” 
для детей от 7 лет 

 Автор: Ананьев Андрей 

 

Урок 3. Движения робота 

Основные понятия, рассматриваемые на уроке 
● Программирование робота Отто. 
● Блок “Двигаться”. 
● Блок “Повернуть Стопу”. 
● Блок “Повернуть Ногу”. 
● Блок “Повернуть Ноги и Стопы”. 

Цели и ожидаемые результаты 
 

Цели педагога Ожидаемые результаты учащихся 

Изучить возможности блоков “Двигаться”, 
“Повернуть Стопу”, “Повернуть Ногу”, 
“Повернуть Ноги и Стопы” 

Будут уметь использовать блоки движения 
робота для решения определенной задачи 

Структура и содержание урока. Формы и 
содержание учебной деятельности 

Время 
(минуты) 

Этапы 
урока* 

Содержание занятий  
(по этапам) 

ФОУД*
* 

Деятельность 
педагога  

Деятельность 
учащихся 

5 мин  
(1-5) 

Орг. 
момент 

Приветствие 
учащихся и 
объявление темы 
урока 

Ф Здоровается с 
детьми, 
озвучивает тему 
урока 

Здороваются с 
учителем 

5 мин  
(5-10) 

Работа с 
учителем 

Подключение робота к 
компьютеру 

Ф Показывает и 
объясняет 

Слушают, делают 
по образцу 

5 мин  
(10-15) 

Изуч. 
нового 
материа
ла 

Блок “Двигаться” и 
его возможности 

Ф Объясняет 
материал 

Слушают 

10 мин 
(15-25) 

Самосто
ятельная 
работа 

Программа с блоком 
“Двигаться” 

И Формулирует 
задание 

Выполняют 
задание 

5 мин 
(25-30) 

Изуч. 
нового 
материа
ла 

Управление Стопами 
робота 

Ф Показывает и 
объясняет 

Слушают, делают 
по образцу 
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10 мин 
(30-40) 

Самосто
ятельная 
работа 

Программа 
управления Стопами 
робота 

И Формулирует 
задание 

Выполняют 
задание 

 Самосто
ятельная 
работа 

Дополнительные 
задания 

И Формулирует 
задание 

Выполняют 
задание 

10 мин 
(40-50) 

--- Физкультминутка или 
перерыв на чаепитие 

--- --- --- 

5 мин  
(50-55) 

Изуч. 
нового 
материа
ла 

Управление Ногами 
робота 

Ф Показывает и 
объясняет 

Слушают, делают 
по образцу 

10 мин 
(55-65) 

Самосто
ятельная 
работа 

Программа 
управления Ногами 
робота 

И Формулирует 
задание 

Выполняют 
задание 

5 мин  
(65-70) 

Изуч. 
нового 
материа
ла 

Синхронное движение 
Ног и Стоп 

Ф Показывает и 
объясняет 

Слушают, делают 
по образцу 

15 мин 
(70-85) 

Самосто
ятельная 
работа 

Программа 
синхронного 
управления Ногами 
робота 

И Формулирует 
задание 

Выполняют 
задание 

 Самосто
ятельная 
работа 

Дополнительные 
задания 

И Формулирует 
задание 

Выполняют 
задание 

5 мин  
(85-90) 

Рефлекс
ия 

Подведение итогов 
урока 

Ф Озвучивает 
обобщенные 
наблюдения за 
процессом 
выполнения 
заданий детьми 

Делятся своими 
впечатлениями и 
затруднениями  

 
* Этапы урока: Организационный момент; Актуализация знаний и субъективного опыта 
учащихся; Изучение нового материала; Закрепление изученного материала; Работа с 
учителем; Самостоятельная работа; Подведение итогов учебного занятия, рефлексия. 
 
** ФОУД – форма организации учебной деятельности обучающихся (Ф – 
фронтальная, И – индивидуальная, П – парная, Г – групповая).  
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Материально-техническое и учебно-методическое 
обеспечение 

Оборудование 

Для каждого ученика: 
● Компьютер с подключенной 

мышкой. 
● Комплект робота Отто. 
● Программа mBlock с 

установленным расширением для 
программирования Отто 

 

Для педагога: 
● Компьютер. 
● Комплект робота Отто. 
● Программа mBlock с 

установленным расширением для 
программирования Отто 

● Проектор и экран для 
проецирования. 

● Маркерная доска или флип-чат. 
 

Материалы 
● Файл проекта “Движения робота” (​ссылка​). 

 

Электронные образовательные ресурсы 
● для проведения урока не требуется ЭОР. 

 

Литература, дополнительные интернет-ресурсы 
● Техническое описание курса "Танцующий робот Отто" (​ссылка​). 

Методические рекомендации 

1. Приветствие учащихся и объявление темы урока 
Здравствуйте, ребята. В прошлый раз мы с вами подключили все электронные 

компоненты робота Отто. Теперь он полностью готов к тому, что бы мы начали учиться 
его программировать. Давайте сначала вспомним, какие компоненты содержит в себе 
робот Отто и для чего они нужны.  

 
Вопросы:  

1. Кто может назвать какой-либо электронный компонент робота и 
объяснить для чего он ему нужен? Я хочу, чтобы высказались все, 
поэтому предлагаю каждому из вас называть только одну электронную 
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https://drive.google.com/open?id=1OuGNImiselCZt5i-smRKalgV6tVDEOt_
https://drive.google.com/open?id=1f2i5YF77MnDSmiuLho2IMrwX1Gxbr-l5q_nQCHCkgos


 

деталь. Кому не хватит деталей робота, тот будет отвечать на 
следующий вопрос. Пластиковые детали называть нельзя. 

2. Какие электронные детали вы бы еще хотели добавить роботу, чтобы 
расширить его возможности? (​Отвечая на этот вопрос, пусть ребята 
пофантазируют. Они могут предлагать, как реальные компоненты, 
так и фантастические. Педагог может от себя добавить, что можно 
установить в робота Отто батарейку, модуль беспроводной связи 
Bluetooth и кнопку, чтобы его не надо было подключать к компьютеру). 

 
У всех ли робот протестирован и откалиброван? После подключения к 

компьютеру убедитесь, что серводвигатели Ног и Стоп работают верно, пьезодинамик 
издает звуки, а светодиодная матрица отображает улыбку робота. Сегодня мы с вами 
будем изучать возможности движений робота. Для этого в программе mBlock есть 
специальные блоки. Я прошу в течении этого урока сконцентрировать все свое 
внимание на них и не отвлекаться на остальные блоки. Их мы будем изучать позже. 

2. Подключение робота к компьютеру 
В прошлый раз я показывал, как подключать робота к компьютеру. Не 

достаточно просто соединить его проводом с разъемом USB. Нужно еще подключить 
его к программе mBlock. Я сейчас напомню вам, как это сделать, в следующий раз 
попрошу вас подключать робота самостоятельно. Если кому-то из вас мои подсказки 
не нужны, то можете делать сами. 

1. Подключите робота проводом к USB-разъему. 
2. В главном меню сверху справа нажмите “mBot (mCore)” (в 

этом пункте меню выбирается подключенное устройство). 
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3. В выпавшем списке выберите пункт “Arduino Nano (mega328)”. 
После выбора название “mBot (mCore)” заменится на “Arduino 
Nano (mega328)”. 

 

 
 

4. Нажмите “Соединить” и в выпавшем меню выберите “USB” 
 

 
 

5. Откроется окно подключения робота “Connect a Robot”. Если 
робот уже подключен проводом к USB-разъему, то в нем 
должен быть правильно выбран Com-порт. Просто нажмите 
синюю кнопку “Connect”. Немного подождите… 
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Сверху справа должна быть зеленая надпись “Соединено”. В группе команд 
“Робот” должен появиться список блоков для робота Отто и кружочек напротив 
заголовка “Otto” должен быть зеленым. 

 

 

3. Блок “Двигаться” и его возможности 
Начнем изучать движения робота с блока “Двигаться”. В нем 

запрограммированы различные движения Ног и Стоп робота. Нам сегодня предстоит 
составить много разных программ для робота Отто. Предлагаю делать это в одном 
проекте. Чтобы мы могли произвольно запускать ту или иную программу, давайте их 
все начинать с блока “Когда клавиша нажата”. Каждый раз мы будем последовательно 
выбирать цифровые клавиши, начиная с “1”.  
 

Задание:  
1. Перетащите в поле программы блок “Когда клавиша 1 нажата” 
2. Присоедините к нему блок “Двигаться” 
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Кликнув на черный треугольник рядом с надписью “вперед” можно увидеть 
выпадающий список движений, запрограммированных в этом блоке. 
 

 
 

Если же кликнуть на треугольник рядом с надписью “нормально”, то в 
выпавшем списке мы увидим разные варианты скорости движений.  

 

 
 

Блок “Двигаться” дает команду роботу выполнить то или иное 
запрограммированное в робота движение один раз с выбранной нами скоростью. 
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4. Программа с блоком “Двигаться” 
Давайте исследуем возможности этого блока. Какие движения может 

совершать робот Отто? 
 

Задание: ​Составьте программу из нескольких блоков “Двигаться” с различными 
движениями и разной скоростью. Посмотрите, как робот будет двигаться. В конце 
программы обязательно ставьте блок “Встать ровно и расслабиться”. Тогда робот 
будет вставать в исходное положение и выключать серводвигатели. 
  

 
 

Вопрос: ​Какое движение вам понравилось больше всего?  
 

Задание: ​Составьте теперь программу из небольшого количества 
разнообразных движений, но включив в нее повторения при помощи цикла 
“Повторить”. Не злоупотребляйте количеством повторений. Пусть их количество будет 
в пределах 5. Дело в том, что если программа будет отправлять роботу слишком 
много команд, то он не сможет их выполнить из-за того, что переполнится буфер 
обмена данными.  
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5. Управление Стопами робота 
Как вы уже поняли, блок “Двигаться” содержит несколько очень интересных 

движений, но он не дает нам возможность программировать произвольные движения 
робота. Блок “Повернуть Стопу” позволяет поворачивать отдельно одну часть тела 
робота.  

Кликнув на черный треугольник рядом со словами “левую стопу” в выпадающем 
списке мы можем выбрать правую стопу. 
 

 
 

Кликнув на треугольник рядом со словом “прямо”, можно выбрать из списка 
одно из 7-ми положений Стопы. 
 

 
 

Кликнув на черный треугольник рядом со словом “нормально”, мы можем 
выбрать скорость поворота Стопы. 
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6. Программа управления Стопами робота 
Теперь я предлагаю вам выполнять задания самостоятельно, изучая этот блок 

Если у кого-то из вас возникнут трудности, то я обязательно помогу. Выполняя 
задания, составляйте единую программу под блоком “Когда клавиша 3 нажата”. Пусть 
при нажатии на клавишу “3” робот выполнит все задания последовательно одно за 
другим. В программе между командами каждого задания ставьте блоки “Ждать 2 
секунды” и “Встать ровно и расслабиться”. 

 

 
 
Задания: 

1. Поставьте робота на цыпочки. 
2. Поднимите роботу обе Стопы вверх. 
3. Пусть робот 3 раза постучит об стол левой Стопой. 
4. Пусть робот 3 раза постучит об стол правой Стопой. 
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Дополнительные задания 
Если до перерыва осталось еще время, то можно предложить 

учащимся выполнить дополнительные задания. 
 

Для выполнения следующих заданий вам необходимо указывать скорость 
движений робота числами, а не выбирать из выпадающего списка слова “нормально”, 
“быстро” или “медленно”. Можно указать роботу точное время выполнения движения в 
миллисекундах. Имейте ввиду, что в 1 секунде - 1000 миллисекунд. Тогда возможно 
совершать движения быстрее, чем при выборе “очень быстро” из списка. 

 
Задания:  

1. Пусть робот встанет на правую Ногу и интенсивно помашет левой. 
2. Сделайте то же самое поменяв левую и правую Ноги. 

 

 

7. Управление Ногами робота 
Для программирования отдельно поворотов Ног робота используется блок 

“Повернуть ногу”.  
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 Кликнув на черный треугольник рядом со словами “левую ногу” в выпадающем 
списке мы можем выбрать правую ногу. 

 

 
 

Кликнув на треугольник рядом со словом “прямо”, можно выбрать из списка 
одно из 7-ми положений Ноги. Ноги, в отличие от Стоп, могут поворачиваться внутрь и 
наружу. 

 

 
 

Кликнув на черный треугольник рядом со словом “нормально”, мы можем 
выбрать скорость поворота Ноги. 
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8. Программа управления Ногами робота 
Теперь предлагаю вам выполнить несколько заданий самостоятельно, чтобы 

научиться пользоваться этим блоком. В этих заданиях будут задействованы только 
серводвигатели, управляющие Ногами робота. Начинайте составлять программу с 
блока “Когда клавиша 5 нажата”. Пусть при нажатии на клавишу “5” робот выполнит 
все задания последовательно одно за другим. В программе между командами каждого 
задания ставьте блоки “Ждать 2 секунды” и “Встать ровно и расслабиться”. 
 

Задания:  
1. Поверните правую Ногу робота внутрь, а левую - наружу. 
2. Теперь, наоборот: правую Ногу наружу, а левую - внутрь. 
3. Быстро разведите Ноги робота в разные стороны. 
4. Быстро сведите Ноги вместе.  

 
При выполнении последних двух заданий не стоит сильно разводить или 

сводить Ноги, т.к. Стопы робота в этом случае начинают упираться друг в друга. 
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9. Синхронное движение Ног и Стоп 
Повороты Ног и Стоп робота мы освоили. Следующий блок может управлять 

всеми четырьмя серводвигателями одновременно. Он нам особенно пригодится для 
составления программы танца робота. Давайте подробнее его рассмотрим: 
 

 
 

В двух окошках, идущих после слов “л.н.” и “р.н.”, можно задавать угол поворота 
левой и правой Ног соответственно от “сильно наружу” до “сильно внутрь”. 
  

 
 

В других двух окошках аналогично задаются углы поворота левой и правой 
Стоп робота от “сильно вверх” до “сильно вниз”.  
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В самом правом окошке, как и в предыдущих блоках, которые мы изучали, 
можно задавать скорость поворота.  

Этот блок дает команду всем серводвигателям робота занять определенное 
положение. 

10. Программа синхронного управления Ногами робота 
Предлагаю вам попрактиковаться с этим блоком и выполнить следующие 

задания. Пусть при нажатии на клавишу “6” робот выполнит все задания 
последовательно одно за другим. В программе между командами каждого задания 
ставьте блоки “Ждать 2 секунды” и “Встать ровно и расслабиться”. 
 

Задания:  
1. Пусть робот три раза встанет на цыпочки. 
2. Пусть  робот три раза покрутит ногами в разные стороны. 
3. Пусть робот три раза наклонится влево, а потом вправо. 
4. Придумайте интересное движение робота, в котором задействованы 

повороты всех серводвигателей. 
 

 
 

Дополнительные задания  
 

Если до конца урока еще осталось время, то можно предложить 
ребятам выполнить  дополнительные задания. 
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Задания: 

1. Попробуйте запрограммировать походку робота, не используя блок 
“Двигаться”. Составьте последовательность поворотов Ног и Стоп так, 
чтобы с каждым шагом робот перемещался вперед. 

2. Сделайте тоже самое для того, чтобы робот повернулся направо или 
налево. 

3. Придумайте необычную позу роботу, в которую тот может встать, не 
падая вперед или назад. 

11. Подведение итогов урока 
Время нашего урока подходит к концу. Будем подводить итоги. 

● Что нового вы сегодня узнали? 
● Чему научились на этом уроке? 
● Что было особенно сложным? 
● Что показалось самым интересным? 

 
Очень важно, чтобы учащиеся не разбегались сразу после того, как 

закончили работу или время подошло к концу. Нужно научить их вовремя 
заканчивать, чтобы последние 5 минут урока посвятить рефлексии - 
осмыслению того, что происходило на уроке. 
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