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Түсіндірме жазба
Өзектілігі:
Қазіргі заманауи қоғамда цифрлық технологиялар мен автоматтандыру үдерістері күнделікті өмірдің ажырамас бөлігіне айналды. Өндірісте, тұрмыста, ғылым мен техникада роботтар мен бағдарламаланатын құрылғыларды тиімді пайдалану үшін бағдарламалау тілдерін меңгеру қажеттілігі артып отыр. Солардың ішінде Python тілі – қарапайым синтаксисі, кең мүмкіндіктері және робототехника саласында кең қолданылуы арқылы ерекшеленетін әмбебап тіл.

Мектеп оқушылары үшін робототехника мен Python тілін біріктіре оқыту – олардың логикалық ойлауын, алгоритмдік мәдениетін, инженерлік-құрастырушылық қабілеттерін, шығармашылығын және командалық жұмыс дағдыларын дамытуға мүмкіндік береді. «Робототехникадағы Python» бойынша әзірленген әдістемелік құрал оқушылардың заманауи технологияларды меңгеруіне, сандық сауаттылығын арттыруға, еңбек нарығында сұранысқа ие дағдыларды ерте жастан қалыптастыруға бағытталған маңызды білім беру ресурсы болып табылады.

Бағыты:
Әдістемелік құрал жалпы білім беретін мектеп оқушыларына робототехника негіздерін Python бағдарламалау тілі арқылы меңгертуді көздейді. Құрал:

· робототехника элементтерін түсіндіруді;

· Python тілінің негізгі құрылымдарын меңгертуді;

· роботты басқару алгоритмдерін құрастыруды;

· сенсорлар мен атқарушы құрылғылармен жұмыс жасауды;

· қарапайым жобалар дайындауды ұйымдастыруға бағытталған.

Құрал теория мен практиканы ұштастыра отырып, оқушылардың техникалық шығармашылығын, алгоритмдік және инженерлік ойлауын, цифрлық дағдыларын дамытуға көмектеседі.

Ерекшеліктері:
«Робототехникадағы Python» әдістемелік құралы оқушылардың жас және жеке ерекшеліктерін, пән бойынша дайындық деңгейін ескере отырып жасалған. Құралдың құрылымы мен мазмұны оқыту үрдісін кезең-кезеңмен ұйымдастыруға ыңғайлы. Оның ерекшеліктері:

· Pytho n тілінің негізгі ұғымдары мен командалары қарапайым, түсінікті тілмен берілген;

· әр тақырыпта теориялық материал қысқа, нақты әрі мысалдармен сүйемелденген;

· практикалық тапсырмалар біртіндеп күрделене түсетін қағидатпен құрастырылған;

· роботтың негізгі модульдері (сенсорлар, моторлар, контроллер) және оларды Python арқылы басқару кезең-кезеңмен меңгертіледі;

· интерактивті оқыту әдістері (жұптық, топтық жұмыс, жоба әдісі, зертханалық жұмыстар) қолдануға ұсынылады;

· практикалық жобалар, мини-жобалар, шағын жарыстарды ұйымдастыруға арналған тапсырмалар берілген;

· мұғалімдерге арналған әдістемелік нұсқаулар, сабақ құрылымына ұсыныстар, бағалау өлшемдері қамтылған.

Әдістемелік құралдың мақсаты:
Оқушылардың робототехникаға және бағдарламалауға деген қызығушылығын арттыра отырып, Python тілі негізінде роботты басқару дағдыларын қалыптастыру, алгоритмдік және логикалық ойлауын дамыту, техникалық шығармашылыққа баулу.

Міндеттері:
· Робототехника мен Python бағдарламалау тілі туралы негізгі ұғымдарды түсінікті түрде ұсыну;

· Оқушыларды Python тіліндегі қарапайым командалар мен құрылымдарды (айнымалылар, шарт, цикл, функция) қолдануға үйрету;

· Роботтың негізгі элементтері (сенсор, мотор, контроллер) және олардың қызметі туралы түсінік қалыптастыру;

· Python көмегімен роботтың қозғалысын, сенсорлардан мәлімет алуды, қарапайым алгоритмдерді жүзеге асыру дағдыларын дамыту;

· Практикалық тапсырмалар мен жобалық жұмыстар арқылы оқушылардың шығармашылық, инженерлік және зерттеушілік дағдыларын жетілдіру;

· Топтық және жеке жұмыс барысында коммуникациялық дағдыларын, жауапкершілік пен дербестігін қалыптастыру;

· Оқушылардың өз жұмысын талдау, қателерді табу және түзету (debugging) дағдыларын қалыптастыру.

Жұмыстың ғылыми-әдістемелік деңгейі:
Әдістемелік құрал информатика, робототехника, бағдарламалау негіздері бойынша заманауи ғылыми-әдістемелік талаптарға сүйене отырып құрылған. Құрал мазмұны:

· алгоритмдеу мен бағдарламалау дидактикалық принциптеріне;

· STEM / STEAM-білім беру қағидаттарына;

· құзыреттілікке бағытталған оқыту тұжырымдамасына негізделген.

Тапсырмалар оқушылардың жас ерекшеліктеріне сәйкес сараланып, Python тілін жаңа бастаған оқушылар үшін де, алға жылжуды қалайтындар үшін де қолжетімді деңгейде ұсынылады. Оқытуда теория, практикалық жұмыс, рефлексия, жобалау кезеңдері өзара байланыста қарастырылған.

Жаңашылдық, педагогикалық мақсаттылық:
Құралдың жаңашылдығы – робототехника мен Python бағдарламалау тілін кіріктіре оқытудың жүйелі, кезеңдік үлгісін ұсынуында. Бұл құрал:

· бағдарламалау синтаксисін формальды түрде жаттатудан гөрі, оны нақты роботтық құрылғыларды басқару арқылы меңгертеді;

· оқушыларды дайын кодты қолданушы емес, алгоритм құрастырушы, жобалаушы рөліне қояды;

· практикалық-бағдарлы, жобалық тапсырмалар арқылы оқытудың өмірмен байланысын күшейтеді;

· оқушылардың жеке қызығушылығына (ойын роботтары, жарысқа арналған роботтар, сенсорлық жүйелер) сәйкес бағыт алуға мүмкіндік береді.

Педагогикалық мақсаттылығы – оқушылардың танымдық белсенділігін, өз бетінше білім алуға дайын болуын, цифрлық мәдениетін қалыптастыруға жәрдемдесу.

Теориялық маңыздылығы:
Әдістемелік құралда робототехника мен бағдарламалаудың теориялық негіздері мектеп деңгейіне бейімделіп түсіндіріледі. Онда:

· алгоритм, бағдарлама, сенсор, контроллер, атқарушы механизм, интерфейс, деректер типі сияқты негізгі ұғымдар жүйеленеді;

· Python тілінің базалық құрылымдары (айнымалылар, шартты операторлар, циклдер, функциялар, модульдер) талданады;

· робототехникалық жүйенің құрылымы, ақпаратты қабылдау және өңдеу, басқару сигналдарын беру процестері қарастырылады.

Бұл мұғалімдерге робототехника мен бағдарламалау бойынша өз теориялық білімдерін жүйелеуге, оқушыларға түсінікті тілде жеткізуге мүмкіндік береді.

Практикалық маңыздылығы:
Құралда практикалық жұмыстардың, зертханалық тапсырмалардың, мини-жобалардың кең спектрі ұсынылған. Олардың қатарында:

· Python ортасында қарапайым бағдарламалар жазу;

· роботтың қозғалысын басқару (алға, артқа, бұрылу, жылдамдықты өзгерту);

· сенсор көмегімен кедергіні тану және оған жауап қайтару алгоритмін құру;

· сызық бойымен жүретін робот моделін жасау;

· жарыққа/дыбысқа/қашықтыққа жауап беретін сценарийлерді бағдарламалау;

· шағын топтық жоба (мысалы, лабиринттен шығатын робот, жарысқа қатысатын робот платформасы).

Бұл тапсырмалар оқушылардың теориялық білімдерін тәжірибеде қолдануына, өз бетінше және топпен жұмыс істеуіне, техникалық мәселелерді шешу дағдыларын дамытуға бағытталған.

Күтілетін нәтижелер және оларды тексеру тәсілдері:
Әдістемелік құралды жүйелі түрде пайдалану нәтижесінде оқушыларда келесі нәтижелер қалыптасады:

1. Оқушылардың шығармашылық және инженерлік дағдыларының дамуы
· Роботты басқаруға арналған қарапайым бағдарламалар жазу дағдысының қалыптасуы;

· Қозғалыс алгоритмін құрастыру, оны сынау және жетілдіру дағдыларының дамуы;

· Өз жобасын ойластыру, жобалау және жүзеге асыру қабілетінің артуы;

· Өз жұмыстарын таныстыру, қорғау, басқалардың жұмысын бағалау және пікір айту дағдыларының дамуы.

2. Танымдық және практикалық дағдылардың дамуы
· Логикалық және алгоритмдік ойлау қабілетінің артуы;

· Қарапайым бағдарламалау құрылымдарын (шарт, цикл, функция) саналы түрде қолдана білу;

· Қателерді табу, түзету, бағдарламаны жетілдіру (debugging, testing) дағдыларының қалыптасуы;

· Сенсорлардан алынған мәліметтермен жұмыс істеу, деректерді талдау элементтерін қолдану;

· Цифрлық сауаттылықтың, техникалық мәдениеттің қалыптасуы.

3. Мұғалімдердің кәсіби құзыреттілігінің артуы
· Робототехника мен Python тілін кіріктіре оқытудың тиімді әдістерін меңгеру;

· Практикалық және жобалық тапсырмаларды ұйымдастыру жолдарын игеру;

· Оқушылардың жеке білім траекториясын, қызығушылықтарын, қабілеттерін ескеріп сабақ жоспарлау дағдыларын жетілдіру;

· Бағалау жүйесін жетілдіру арқылы оқушылардың даму динамикасын үздіксіз бақылау және талдау.

Тексеру тәсілдері:
· Практикалық жұмыстарды орындау нәтижелерін бағалау (кодтың дұрыстығы, роботтың орындалған әрекеті, алгоритмнің тиімділігі);

· Жоба жұмыстары мен мини-жобалар портфолиосын жинақтау арқылы оқушының шығармашылық және техникалық дамуын бақылау;

· Ауызша және жазбаша рефлексия ұйымдастыру (оқушылардың өз оқу нәтижесін бағалауы, қиындықтар мен жетістіктерді талдауы);

· Қалыптастырушы және жиынтық бағалау тапсырмалары (тест, шағын практикалық тапсырма, бақылау жұмысы);

· Сабақтарды бақылау, талдау, мұғалімдер арасында тәжірибе алмасу, шеберлік сыныптар ұйымдастыру арқылы әдістемелік қолдау көрсету.

Құрылымы:
Әдістемелік құрал бірнеше бөлімнен тұрады. Әр бөлімде теориялық материал, практикалық тапсырмалар, кестелер, схемалар мен иллюстрациялар қамтылған. Мазмұны шамамен төмендегідей құрылымда ұйымдастырылған:

· Python тіліне кіріспе және робототехникадағы рөлі;

· Python тілінің негізгі синтаксисі (айнымалылар, операторлар, шарт, цикл);

· Функциялар, модульдер және кітапханалар;

· Сенсорлар мен атқарушы құрылғылар (моторлар, LED, buzzer) және олармен жұмыс;

· Роботтың қарапайым алгоритмдері (кедергіден қашу, сызық бойымен жүру, жарыққа еру);

· Жобалық жұмыстар және жарыстарға дайындық;

· Мұғалімге арналған әдістемелік ұсыныстар мен бағалау критерийлері.

Тапсырма түрлері:
· Командаларды, код үзінділерін түсініктерімен сәйкестендіру;

· Қарапайым кодтарды оқу және олардың нәтижесін болжау, сұрақтарға жауап беру;

· Кодтағы қателерді табу және түзету (debugging тапсырмалары);

· Алгоритм сызбасын (блок-схема) құрастыру, оны Python кодына айналдыру;

· Берілген жағдаятқа (мысалы, роботтың лабиринттегі жүрісі) сәйкес алгоритм ойлап табу және оны іске асыру;

· Шағын жобалар дайындау (мысалы, «интеллектуалды шам», «кедергіден қашатын робот», «сызық бойымен жүретін робот»);

· «Дұрыс-бұрыс» форматындағы теориялық тапсырмалар (Python синтаксисі, робот элементтері туралы);

· Кестелерді толтыру (сенсор түрлері, олардың қызметі, командалар мен функциялар тізімі).

Қолдану бойынша ұсыныстар:
· Негізгі оқу бағдарламасына кіріктірілген қосымша курс ретінде немесе үйірме жұмыстары аясында қолдануға болады;

· Практикалық сабақтарды, зертханалық жұмыстарды, жобалық және шығармашылық сабақтарды ұйымдастыруда әдістемелік негіз ретінде пайдаланылады;

· Оқушылардың өз бетінше білім алу дағдыларын дамыту үшін үй тапсырмасы, жеке зерттеу жобалары ретінде қолдануға ұсынылады;

· Қашықтан оқыту немесе аралас оқыту форматында да пайдалануға ыңғайлы (кодты онлайн ортада орындау, жобалармен онлайн таныстыру);

· Ата-аналармен бірлесіп жүзеге асырылатын шығармашылық жобаларда, ғылыми жобаларға дайындық кезінде қосымша ресурс ретінде қолданылуы мүмкін.

Қорытынды:
«Оқушыларға арналған “Робототехникадағы Python”» әдістемелік құралы – оқушылардың цифрлық, техникалық және шығармашылық қабілеттерін дамытуға бағытталған маңызды оқу-әдістемелік ресурс. Құралдағы теориялық материалдар мен практикалық тапсырмалар оқушылардың бағдарламалау негіздерін түсініп, робототехника әлеміне сенімді қадам басуына жағдай жасайды.

Жүйелі және белсенді қолданылған жағдайда бұл әдістемелік құрал:

· оқушылардың логикалық және алгоритмдік ойлауын дамытады;

· техникалық шығармашылыққа қызығушылығын арттырады;

· заманауи цифрлық құзыреттерді қалыптастыруға ықпал етеді;

· мұғалімдерге робототехника мен бағдарламалауды тиімді, жүйелі, құрылымды түрде оқытуға әдістемелік қолдау көрсетеді.

Нәтижесінде оқушылар тек роботты басқаруды ғана емес, өз идеясын жобалап, оны жүзеге асыруды, қиындықтарды жеңе отырып, мақсатқа жете білуді үйренеді.
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1 – сабақ. Робототехника және Python: кіріспе, қолдану салалары
Сабақтың мақсаты:
Оқушыларға робототехника ұғымын түсіндіру, Python бағдарламалау тілінің робототехникадағы рөлін таныстыру, роботтардың қай салаларда қолданылатынын түсіндіру.
Робот – бұл белгілі бір тапсырманы автоматты түрде орындай алатын, сенсорлар арқылы ақпарат қабылдайтын және бағдарламалау көмегімен басқарылатын механизм.

Роботтың үш негізгі бөлігі болады:

1. Сенсорлар – ақпаратты жинайды (кедергіні көру, жарықты анықтау, дыбысты есту).

2. Контроллер (миы) – алынған ақпаратты өңдейді.

3. Атқарушы механизмдер – моторлар, дөңгелектер, қолдар, жарық шамдары.

Яғни робот – «сезеді», «ойлайды», «қозғалады».
Робототехника – роботтарды құрастыру, олардың құрылымын зерттеу және бағдарламалау саласы. Ол бірнеше ғылымның тоғысында қалыптасқан:

· Математика

· Физика

· Информатика

· Инженерия

· Бағдарламалау

Робототехника оқушылардың:

· логикалық ойлауын

· қиялын

· техникалық шеберлігін

· шығармашылығын арттырады.

Неліктен роботтарды Python тілінде бағдарламалаймыз?
Python – бүгінгі ең танымал және ең оңай бағдарламалау тілдерінің бірі.
Оның робототехникада кең қолданылуының бірнеше себебі бар:

Python-ның артықшылықтары:
1. Синтаксисі қарапайым, түсінікті.

2. Роботтарға арналған көптеген дайын кітапханалар бар (gpiozero, pySerial, OpenCV).

3. Сенсорлармен, моторлармен жұмыс істеу жеңіл.

4. Arduino, Raspberry Pi, Micro:bit сияқты платформалармен жақсы жұмыс істейді.

5. Оқушылар үшін үйренуге өте қолайлы.
Сондықтан робот жасағысы келетіндер Python-нан бастайды.

Робот – техника, ал оны басқаратын – код. Python тілінде біз роботқа не істеу керектігін командалар арқылы жазамыз.

Мысалы:

from gpiozero import Robot

robot = Robot(left=(4, 14), right=(17, 18))

robot.forward()     # Робот алға жүреді

Бұл код арқылы робот алға жылжиды. Басқа командалар:

· robot.backward() – артқа жүру

· robot.left() – солға бұрылу

· robot.right() – оңға бұрылу

· robot.stop() – тоқтау

Оқушы роботты команда арқылы басқарған сайын, оның техникалық ойлауы артады.

Роботтар бүгінгі таңда барлық жерде дерлік кездеседі.

1) Өндірісте
· Автокөліктерді құрастыру

· Дәнекерлеу

· Қаптау, сұрыптау

Мұндай роботтар жұмысты жылдам әрі дәл орындайды.

2) Медицинада
· Дәрі-дәрмек беру

· Ота жасауға арналған роботтар

· Науқастарды тасымалдау

3) Білім беруде
· Сабақты қызықты ету

· Программалау мен инженерияны үйрету

4) Қызмет көрсету саласында
· Асханадағы робот-официант

· Қабылдау роботтары

· Қауіпсіздік роботтары

5) Ғарышта және ғылымда
· Марсқа жіберілетін зерттеу аппараттары

· Терең теңізді зерттеу

6) Үйде
· Робот шаңсорғыш

· Робот көгал шабатын машина

Оқушылар үшін басты пайдасы:
· Логикалық ойлау дамиды

· Программалау дағдысы қалыптасады

· Инженерлік білім алады

· Командалық жұмысқа үйренеді

· Өз робот жобасын жасап, жарыстарға қатыса алады

Робототехника – болашақтың мамандығы.

Python және робототехника – бір-бірін толықтыратын екі сала. Python арқылы роботты басқару – оқушыларға бағдарламалау негізін түсінуге өте қолайлы жол.

Бұл сабақта біз:

· робот деген не екенін

· робототехника не үшін керек екенін

· Python роботты қалай басқаратынын

· роботтардың қандай салаларда қолданылатынын үйрендік.

2 – сабақ. Python бағдарламалау ортасымен танысу (Thonny/VSCode/Jupyter)
Сабақтың мақсаты: Рython тілінде бағдарламалау үшін қолданылатын орталарды таныстыру, әр ортаның мүмкіндіктері мен ерекшеліктерін түсіндіру, оқушылардың Python-мен алғашқы жұмыс дағдыларын қалыптастыру.

Python тілінде жұмыс істеу үшін компьютерде арнайы бағдарламалау ортасы (IDE – Integrated Development Environment) қажет. IDE – бұл код жазуға, сақтауға, орындауға, қателерді табуға арналған ыңғайлы бағдарлама.

Бүгін біз Python-мен жұмыс істеуге ең қолайлы үш ортаны таныстырамыз:

1. Thonny
2. VS Code
3. Jupyter Notebook
Бұл орталар мектептерде, университеттерде және робототехника сабақтарында өте кең қолданылады.

Thonny бағдарламалау ортасы

Thonny – Python тілін үйреніп жүрген оқушылар үшін арнайы жасалған ең қарапайым орта.

Негізгі артықшылықтары:

· Интерфейсі өте жеңіл, түсінікті

· Кодты бірден орындауға болады

· Қателерді анықтау жеңіл

· Қосымша баптауларды қажет етпейді

· Кіріктірілген Python-мен бірге орнатылады

Thonny терезесінің негізгі бөліктері:

1. Editor (жоғарғы бөлік) – код жазатын орын

2. Shell (төменгі бөлік) – нәтиже шығатын орын

3. Run батырмасы – бағдарламаны орындау

4. Debug – қателерді тексеру

Алғашқы код мысалы:

print("Hello, Python!")

Run батырмасын басқанда, төменгі терезеде мәтін шығады.

VS Code бағдарламалау ортасы

Visual Studio Code – кәсіби бағдарламашылар жиі қолданатын, өте қуатты редактор. Python ғана емес, кез келген бағдарламалау тіліне арналған.

Артықшылықтары:

· Плагиндер арқылы мүмкіндігі кеңейеді

· Python, HTML, C++, Java — бәрімен жұмыс істей береді

· Кодты форматтайды, тексереді

· Git, терминал, қателерді басқару құралдары бар

· Үлкен жобаларға арналған

Python-ды қолдану үшін не істеу керек?

· VS Code-ты орнату

· Python плагинін қондыру

· Код жазатын .py файл ашу

· Терминал арқылы программаны іске қосу

VS Code-та Python кодын іске қосу:

1. Жаңа файл → example.py

2. Код жазамыз:

print("Robotics and Python")

3. Терминал → Run Python File

Нәтиже терминал терезесінде шығады.

Jupyter Notebook ортасы
Jupyter Notebook – интерактивті оқу және зерттеу ортасы. Оқушылар үшін өте қолайлы, себебі кодтың нәтижесі дәл жанында бірден көрінеді.

Артықшылықтары:

· Код және мәтінді қатар жазуға болады

· Графиктер, суреттер бірден шығады

· Түсіндіру, жоба қорғау, зертханалық жұмыс үшін өте тиімді

· Data science, жасанды интеллект, робот симуляциясында жиі қолданылады

Jupyter ұяшығы (cell) деген не?

· Әрбір «cell»-ге код немесе мәтін жазуға болады

· Shift + Enter → ұяшықты орындау

Мысал:

Ұяшыққа жазамыз:

x = 10

y = 5

x + y

Жанында бірден 15 нәтижесі шығады.

Орталарды салыстыру

	Оқыту деңгейі
	Thonny
	VS Code
	Jupyter

	Жаңадан бастағандарға
	+ + +
	+
	+ + 

	Жоба жасауға
	+
	+ + + 
	+ + 

	Робототехникаға
	+ + + 
	+ + 
	+

	Графика, эксперимент
	+
	+
	+ + +

	Қиындығы
	Ең жеңіл
	Орташа
	Орташа


Thonny — ең алғашқы сабақтар үшін

· Жаңадан үйренушілерге

· Python синтаксисін меңгеруге

· Роботты қарапайым басқару кодтарына

VS Code — күрделі жобалар үшін

· Жоба, жарысқа робот дайындау

· Сенсорлар, модульдер, кітапханалар көп қолданылатын сабақтар

· Код көлемі үлкен болғанда

Jupyter — зертханалық жұмыстар мен графиктер үшін

· Деректер талдау

· График салу

· Интерактив сабақтар

Оқушылар Python тілін меңгеру барысында бағдарламалау ортасын дұрыс таңдай білуі өте маңызды. 
· Thonny – жаңадан бастаушыларға арналған жеңіл орта

· VS Code – кәсіби, көпфункционалды редактор

· Jupyter Notebook – интерактивті код жазу құралы

екенін үйрендік.

Барлық үш орта Python кодын орындауға мүмкіндік береді, бірақ әрқайсысының өз қолданылу ерекшелігі бар.

3 – сабақ. Айнымалылар, деректер типтері
Сабақтың мақсаты: айнымалы ұғымын түсіндіру, Python тіліндегі деректер типтерімен таныстыру, айнымалыны құру, оған мән беру, оны қолдану мысалдарын көрсету, оқушылардың программалау логикасын дамыту.

Python бағдарламасы түрлі ақпаратпен жұмыс істейді.

Мысалы:

· сан

· мәтін

· өлшем

· жас

· температура

· роботтың жылдамдығы

· сенсор көрсеткіштері

Мұндай ақпаратты дерек (data) деп атаймыз. Ал деректерді уақытша сақтайтын «қорап» – айнымалы.

Айнымалы – компьютер жадында мән сақтайтын атауы бар орын. Қарапайым түсінікпен: Айнымалы — «қорап», ал оның ішіндегі ақпарат — «мән».

Мысалы:

жас = 12

Мұнда:

· жас → айнымалының аты

· 12 → айнымалының мәні

Айнымалыға ат беру арқылы біз деректерді сақтап, оны кейін қолдана аламыз.

Python-да айнымалы жазу ережелері:

Дұрыс жазылуы:

· haraket

· robot_speed

· температура

· age1

Дұрыс емес:

· 1age (саннан басталмайды)

· robot-speed (дефис болмайды)

· аты-жөні (бос орын болмайды)

Айнымалының мәнін беру:

x = 5

name = "Алма"

robot_speed = 12.5

Теңдік белгісі = айнымалыға мән беру үшін қолданылады.

Деректер типтері (Data Types)

Python әр дерекке белгілі бір тип береді. Негізгі деректер типтері:

1. int – бүтін сандар

2. float – бөлшек сандар

3. str – мәтін (string)

4. bool – логикалық мән (True/False)

Әр типті жеке қарастырайық.

int — бүтін сандар

Бұл деректер типі бүтін мәндерді сақтайды.

Мысалы:

жас = 14

оқушы_саны = 25

температура = -5

Python бұл айнымалыларды int типі деп қабылдайды.

float — бөлшек сандар

(float – «қалқымалы нүкте» деген мағынада)

Мысалы:

биіктік = 1.75

robot_speed = 12.5

баға = 4.0

Егер санның ішінде «.» нүкте болса — ол float.

str — мәтін (string)

Мәтін жолдары міндетті түрде тырнақшаға жазылады.

аты = "Аян"

қала = "Павлодар"

робот = "AlphaBot"

Мәтінді қосуға болады:

print("Сәлем, " + "Python!")

bool — логикалық мән (True/False)

Робототехникада өте маңызды (сенсор жұмыс істеді ме, кедергі бар ма, т.б.)

Мысал:

кедергі_бар = True

жарық_жанды = False

True — ИӘ

False — ЖОҚ

Айнымалыларды қолдану мысалдары

Мысал 1. Сандық есеп

a = 10

b = 5

нәтиже = a + b

print(нәтиже)

Мысал 2. Мәтін шығару
name = "Арман"

print("Менің атым " + name)

Мысал 3. Робот жылдамдығы
robot_speed = 15.2

print("Роботтың жылдамдығы:", robot_speed)

Мысал 4. Логикалық мән
сенсор = True

if сенсор:

    print("Кедергі табылды!")

Айнымалының типін тексеру

Python-да типті анықтауға болады:

x = 12

print(type(x))

Нәтижесінде:

<class 'int'>

Бағдарламада айнымалы:

· деректерді сақтайды

· роботтың әрекеттерін басқаруға көмектеседі

· алгоритмдерді жеңіл құруға мүмкіндік береді

· есептеулер жасауға мүмкіндік береді

Робототехникада айнымалылар арқылы:

· кедергінің қашықтығын

· мотор жылдамдығын

· жарық деңгейін

· сенсор көрсеткіштерін сақтаймыз және қолданамыз.

Айнымалылар — кез келген бағдарламаның негізі. Оларды жақсы меңгеру — программалауды үйренудің бірінші қадамы.

4 – сабақ. Арифметикалық және логикалық амалдар

Сабақтың мақсаты: Python тіліндегі арифметикалық және логикалық операторларды түсіндіру; есептеулерді орындауда операторларды қолдануды үйрету; логикалық салыстыруларды және күрделі шарттарды талдауды үйрету; оқушылардың алгоритмдік ойлау қабілетін дамыту.

Python бағдарламаларында біз тек мәтінмен жұмыс істемейміз. Көп жағдайда есептер шығарамыз, мәндерді салыстырамыз, логикалық шешімдер қабылдаймыз. Осы үшін екі негізгі амал тобы қолданылады:

1. Арифметикалық амалдар
2. Логикалық амалдар
Арифметикалық амалдар – Python қарапайым математикалық есептеулерді оңай орындайды. Python-дағы негізгі арифметикалық операторлар:

	Оператор
	Мысалы
	Мағынасы

	+
	a + b
	Қосу

	-
	a - b
	Азайту

	*
	a * b
	Көбейту

	/
	a / b
	Бөлу

	//
	a // b
	Бүтін бөлу

	%
	a % b
	Қалдық табу

	**
	a ** b
	Дәрежелеу


Әр амалға мысалдар

1) Қосу

a = 10

b = 5

print(a + b)

2) Азайту
print(15 - 7)

3) Көбейту
ен = 4

ұзындық = 7

аумағы = ен * ұзындық
print(аумағы)

4) Бөлу
print(10 / 4)   # 2.5

5) Бүтін бөлу
print(10 // 4)  # 2

6) Қалдық табу
print(10 % 4)   # 2

Бұл амал робототехникада жиі қолданылады, мысалы, мотор айналымын қалдыққа бөлу.

7) Дәрежелеу

print(2 ** 3)   # 8

Арифметикалық амалдардың робототехникадағы қолданылуы

Мысалдар:

Роботтың орташа жылдамдығын есептеу

жол = 12

уақыт = 3

жылдамдық = жол / уақыт

print(жылдамдық)

Сенсор көрсеткішін пайызбен есептеу

max_value = 1024

current = 256

пайыз = (current / max_value) * 100

print(пайыз)

Мотор бұрылыс бұрышын табу
бұрыш = айналым * 360

Логикалық амалдар (Comparison Operators)

Логикалық операторлар есептеулердің дұрыс — қате екенін анықтайды. Нәтиже әрқашан:

· True (ИӘ)

· False (ЖОҚ)

Python-дағы логикалық операторлар:

	Оператор
	Мысалы
	Мағынасы

	==
	a == b
	Тең бе?

	!=
	a != b
	Тең емес пе?

	>
	a > b
	Үлкен бе?

	<
	a < b
	Кіші ме?

	>=
	a >= b
	Үлкен немесе тең

	<=
	a <= b
	Кіші немесе тең


Мысалдар:
Тең бе?

print(5 == 5)   # True

print(3 == 4)   # False

Тең емес пе?

print(6 != 2)   # True

Үлкен, кіші
print(10 > 7)   # True

print(2 < 1)    # False

Үлкен немесе тең
print(5 >= 5)   # True

Логикалық амалдар робототехникада қалай қолданылады?

Мысал 1: Сенсор кедергіні анықтады ма?

distance = 12

print(distance < 15)   # True → кедергі жақын
Мысал 2: Робот жылдамдығын тексеру
speed = 20

print(speed > 30)   # False

Мысал 3: Жарық деңгейі нормадан төмен бе?

light = 45

print(light <= 50)   # True

Логикалық операторларды біріктіру (AND / OR / NOT)

1) AND (және)

Екі шарт та True болса ғана нәтиже True.

a = 10

print(a > 5 and a < 20)   # True

2) OR (немесе)

Екі шарттың бірі True болса жеткілікті.

температура = 5

print(температура < 0 or температура == 5)   # True

3) NOT (терістеу)

True → False
False → True

жарық_бар = False

print(not жарық_бар)   # True

Робототехникада күрделі логикалық шарттар

Робот кедергіден қашу:

distance = 10

if distance < 15:

    print("Кедергі жақын, бұрыл!")

Жарыққа реакция:

light = 80

if light > 70 and light < 100:

    print("Жарық жақсы деңгейде")

Температура қауіпсіз бе?

temp = 40

if temp > 60 or temp < 0:

    print("Қауіпті температура")

Арифметикалық және логикалық амалдар — бағдарламалаудың негізгі құралы. Оларды жақсы меңгеру роботты дұрыс басқаруға және күрделі алгоритмдер құруға көмектеседі.

5 – сабақ. Шартты операторлар (if/elif/else)

Сабақтың мақсаты: Python тіліндегі шартты операторлардың құрылымын түсіндіру; бағдарламаның белгілі бір жағдайға байланысты қалай шешім қабылдайтынын көрсету; if, elif, else операторларын нақты мысалдармен меңгерту; робототехникада шартты операторлардың қолданылуын түсіндіру.

Бағдарламалау барысында жиі жағдайға қарай таңдау жасау қажет болады. Мысалы:

· Егер сенсор кедергіні көрсе → робот тоқтайды

· Егер жарық азайса → шам жанады

· Егер температура жоғары болса → дабыл қосылады

Бұларды Python-да шартты операторлар арқылы орындаймыз.

Python-да шартты құрылым үш бөліктен тұрады:

1. if – «егер»

2. elif – «егер алдыңғысы болмаса, бірақ …»

3. else – «басқа жағдайда»

Бұл операторлар компьютерге белгілі бір таңдау жасауды үйретеді.

if операторы (Ең қарапайым шарт)

Құрылымы:

if шарт:

    орындалатын_код

Мысал:

жас = 10

if жас > 7:

    print("Сен 2–сыныптан жоғарысың.")

Егер шарт True болса, код орындалады.

elif операторы (Қосымша шарттар)

elif – if дұрыс болмаса тексерілетін екінші (үшінші) шарт.

Құрылымы:

if шарт1:

    бұйрық1

elif шарт2:

    бұйрық2

Мысал:

баға = 4

if баға == 5:

    print("Өте жақсы")

elif баға == 4:

    print("Жақсы")

else операторы (Барлық шарттар орындалмаса)

else – соңғы «қалған барлық жағдай».

Құрылымы:

if шарт:

    код1

else:

    код2

Мысал:

ауа = -5

if ауа > 0:

    print("Жылы күн")

else:

    print("Суық күн")

if / elif / else толық құрылымы
if шарт1:

    код1

elif шарт2:

    код2

elif шарт3:

    код3

else:

    код4

Python-да шарт жазудың маңызды ережелері

✔ Шарт соңында міндетті түрде ":" (қос нүкте) қойылады

✔ Келесі жол 4 бос орынмен шегіндіріледі
✔ Шарттың нәтижесі міндетті түрде True немесе False болады

✔ Шарт ішінде логикалық операторлар қолданылуы мүмкін

Шартты операторлардың нақты мысалдары

1) Жасы бойынша тексеру

age = 15

if age >= 18:

    print("Сен ересексің")

else:

    print("Сен кәмелетке толмағансың")

2) Балл бойынша баға шығару
балл = 87

if балл >= 90:

    print("5")

elif балл >= 75:

    print("4")

else:

    print("3")

Логикалық операторлармен бірге қолдану (and, or)

1) AND

жасы = 14

if жасы >= 7 and жасы <= 17:

    print("Мектеп жасындағы бала")

2) OR

күн = "дүйсенбі"

if күн == "сенбі" or күн == "жексенбі":

    print("Демалыс күні")

else:

    print("Жұмыс күні")

Робототехникадағы шартты операторлар

Шарттар роботтарды басқаруда өте маңызды.

Мысал 1: Кедергі анықталса
distance = 12   # см
if distance < 15:

    print("Кедергі жақын! Робот тоқтайды.")

Мысал 2: Жарық датчигі
light = 40

if light < 50:

    print("Жарық аз → шамды қос")

else:

    print("Жарық жеткілікті")

Мысал 3: Роботтың температурасын бақылау
temp = 65

if temp > 70:

    print("Қауіпті! Робот қызып кетті")

elif temp > 50:

    print("Температура жоғары")

else:

    print("Температура қалыпты")

Шартты операторлар — роботтың миы сияқты. Робот қандай жағдайда не істеу керектігін дәл осы командалар арқылы шешеді.

6 – сабақ. Циклдер (for, while) және робот қозғалысын модельдеу


Сабақтың мақсаты: Python тіліндегі цикл түрлерін түсіндіру (for, while); қайталау әрекеттерін автоматтандыруды үйрету; робот қозғалысын цикл арқылы модельдеуді көрсету; оқушылардың алгоритмдік ойлау қабілетін дамыту.

Көп жағдайда бағдарламаларда бір әрекетті қайта-қайта орындау қажет болады.

Мысалы:

· роботты 10 қадам алға жүргізу;

· жарық диодын 5 рет жыпылықтату;

· кедергіні әрбір 1 секунд сайын тексеру;

· сенсор деректерін үздіксіз оқу.

Осындай қайталанатын әрекеттерді оңай жазу үшін Python-да циклдер қолданылады.

Python-да циклдердің 2 түрі бар:

1. for циклі
2. while циклі
for циклі

for циклі белгілі мөлшерде қайталанады.
Синтаксисі:

for i in range(сан):

    орындалатын_код

Бұл ― «сан» рет қайталанатын цикл.

Мысал 1: 5 рет басып шығару
for i in range(5):

    print("Python")

Нәтиже 5 рет шығады.

Мысал 2: 1-ден 10-ға дейін сандарды шығару

for i in range(1, 11):

    print(i)

for циклі робототехникада қалай қолданылады?

Мысал: Робот 10 қадам алға жүреді
for i in range(10):

    print("Робот бір қадам жасады.")

(Нақты роботта мотор басқару командасы қойылады.)

Мысал: Жарық диодын 3 рет жыпылықтату

for i in range(3):

    print("LED ON")

    print("LED OFF")

while циклі

while циклі белгісіз уақыт қайталанады

Синтаксисі:

while шарт:

    орындалатын_код

while — шарт True болғанша қайталана береді.

Мысал 1: 1-ден 5-ке дейін санау

x = 1

while x <= 5:

    print(x)

    x += 1

Мысал 2: Ток үзілмей тұрғанша цикл жалғасады

power = True

while power:

    print("Жүйе жұмыс істеп тұр")

    power = False

while циклі робототехникада: робот үздіксіз жұмыс істейтіні белгілі, сондықтан while циклі робототехникада өте жиі қолданылады.

Мысал: Робот кедергіні тапқанша алға жүреді

distance = 30

while distance > 15:

    print("Робот алға жүруде...")

    distance -= 3

distance ≤ 15 болған кезде цикл тоқтайды.

Мысал: Сенсор деректерін үздіксіз оқу

while True:

    print("Сенсор мәліметін тексеру...")

(нақты жобаларда тоқтау шарты қосылады)

for және while циклдерін салыстыру

	Цикл
	Қай кезде қолданылады?

	for
	Қайталану саны белгілі кезде (мысалы, 10 рет)

	while
	Қайталану шарты белгілі кезде (мысалы, сенсор мәні > 20 болғанша)


Циклдердегі негізгі командалар

break — циклді толық тоқтату

for i in range(10):

    if i == 5:

        break

    print(i)

continue — циклдің келесі айналымына өту
for i in range(5):

    if i == 2:

        continue

    print(i)

pass — ешқандай әрекет жасамайды
for i in range(3):

    pass

Робот қозғалысын цикл арқылы модельдеу

Мысал: Роботты төртбұрыш бойымен жүргізу

for i in range(4):

    print("Алға 5 қадам")

    print("90° бұрылу")

Робот төрт рет алға жылжып, төрт бұрылыс жасайды.

Мысал: Робот жарық датчигіне жауап береді

light = 40

while light < 70:

    print("Жарық аз → робот алға жүреді")

    light += 10

Мысал: Робот үздіксіз сенсор тексеруі

while True:

    distance = 20

    if distance < 10:

        print("Кедергі! Тоқта!")

        break

    print("Алға...")

Циклдер — бағдарламалауды жеңілдететін, қайталанатын әрекеттерді автоматтандыратын ең маңызды құралдардың бірі.
ІІ бөлім. НЕГІЗГІ ПРОГРАММАЛАУ ТҮСІНІКТЕРІ

7 – сабақ. Функциялар және робот алгоритмін модульдеу

Сабақтың мақсаты: Python-дағы функция ұғымын практикада қолданады; қарапайым функциялар жазады және оларды шақыруды үйренеді; робот әрекеттерін функциялар арқылы модульге бөледі; қарапайым робот алгоритмін функциялар көмегімен құрастырады.

Қажетті құралдар:
· Компьютер

· Thonny / VS Code

· Python орнатылған

· (Қалауыңызша) Робот симуляторы немесе қарапайым модельдеу бағдарламасы

· Алғашқы кодтар (оқушыға арналған файл болса)

Мұғалім оқушыларға функцияның практикалық рөлін түсіндіреді:

· Функция — роботқа арналған «дайын команда»

· Бір әрекетті қайта-қайта жазбаймыз

· Әр функция роботтың бір бөлімін басқарады

Мысалы:

· robot_forward() – алға жүру

· robot_stop() – тоқтау

· turn_left() – солға бұрылу

· check_sensor() – сенсорды оқу

Функциялар робот алгоритмін модульдеу (бөліктерге бөлу) үшін қажет.

Жаңа материалды бекіту – қарапайым жаттығулар (10 минут)

Тапсырма 1. Қарапайым функция жазу

Оқушылар Thonny бағдарламасына келесі кодты енгізеді:

def hello():

    print("Сәлем, Python!")

Функцияны шақыру:

hello()

Күтілетін нәтиже:

Сәлем, Python!

Тапсырма 2. Параметрі бар функция

def square(x):

    return x * x

print(square(4))

print(square(10))

Негізгі практикалық жұмыс: Робот әрекеттерін модульдеу (15 минут)

Қарапайым робот симуляциясын модельдейтін функциялар жазамыз.

Тапсырма 3. Роботтың негізгі функцияларын жазу

def robot_forward():

    print("Робот алға жүрді")

def robot_backward():

    print("Робот артқа жүрді")

def robot_left():

    print("Робот солға бұрылды")

def robot_right():

    print("Робот оңға бұрылды")

def robot_stop():

    print("Робот тоқтады")

Тапсырма 4. Алгоритм құрастыру

Оқушы осы функцияларды пайдаланып, роботтың қозғалыс бағдарламасын жазады.

Мысал 1: Робот квадрат бойымен жүреді

robot_forward()

robot_left()

robot_forward()

robot_left()

robot_forward()

robot_left()

robot_forward()

robot_left()

robot_stop()

Мысал 2: Робот 3 қадам алға жүріп, тоқтайды

for i in range(3):

    robot_forward()

robot_stop()

Сенсорға негізделген функция (модельдеу) (10 минут)

Тапсырма 5. Сенсор көрсеткішін модельдеу

def get_distance():

    return 12   # Модельдеу үшін тұрақты мән

Кедергіге жауап алгоритмі:

distance = get_distance()

def check_obstacle():

    if distance < 15:

        print("Кедергі анықталды! Тоқтаймыз.")

        robot_stop()

    else:

        robot_forward()

check_obstacle()

Шағын жоба – «Кедергіден қашатын робот» (10 минут)

Оқушылар функциялар арқылы толық алгоритм құрастырады.

Мысал жобасы:

def get_distance():

    # модельдеу (әр орындалғанда мән өзгеруі мүмкін)

    import random

    return random.randint(5, 30)

def move_robot():

    distance = get_distance()

    print("Қашықтық:", distance)

    if distance < 10:

        robot_stop()

        print("Кедергі өте жақын! Артқа жүреміз.")

        robot_backward()

    elif distance < 20:

        print("Жақын кедергі! Оңға бұрылу.")

        robot_right()

    else:

        print("Жол бос. Алға!")

        robot_forward()

# Робот 5 рет әрекет жасайды
for i in range(5):

    move_robot()

Оқушылар өздері толықтырып, өзгерте алады.

Бағалау критерийлері:

✔ Функцияны дұрыс құру

✔ Параметрі бар функция қолдану

✔ Роботтың негізгі модульдерін жазу

✔ Алгоритмнің дұрыс құрылуы

✔ Шағын жобаның жұмыс істеуі

Үй тапсырмасы:
«Жолдағы робот» жобасын жасау:
· Робот 10 қадам алға жүреді

· Әр қадам сайын сенсор көрсеткішін тексереді

· Кедергі табылса — тоқтайды және артқа жүреді

· Кедергі болмаса — жалғастырады

Оқушылар функцияларды өздері құрастырады.

8 – сабақ. Тізімдер, массивтер және сенсор мәліметтерін сақтау

I. Бастапқы деңгей (тізімдермен жұмыс)

Тапсырма 1. Тізім құру

Python-де өзіңіздің 5 сүйікті саныңыздан тұратын тізім жазыңыз.

Үлгі:
sandar = [5, 10, 15, 20, 25]

print(sandar)

Тапсырма 2. Тізім элементтерін шығару

Төмендегі тізім берілсін:

colors = ["red", "green", "blue", "yellow"]

Шығарыңыз:

· бірінші элементті

· соңғы элементті

Тапсырма 3. Тізімге элемент қосу

Тізімге "black" түсін қосыңыз.

colors.append("black")

Тапсырма 4. Тізім элементін өзгерту

Төмендегі тізім берілген:

nums = [10, 20, 30, 40]

· 30 санын 99-ға ауыстырыңыз.

Тапсырма 5. Тізім ұзындығын шығару

robots = ["Alpha", "Beta", "Delta"]

Тізімдегі роботтар санын есептеңіз.

II. Орта деңгей (цикл және тізімдер)

Тапсырма 6. Тізімді циклмен шығару

Сандар тізімін for циклымен шығарыңыз:

numbers = [2, 4, 6, 8, 10]

Тапсырма 7. Тізім элементтерінің қосындысын табу

Сандар тізімінің (мысалы: [5, 10, 15]) қосындысын есептеңіз.

Тапсырма 8. Тек жұп сандарды шығару

nums = [3, 8, 12, 5, 20, 7]

Жұп сандарды экранға шығарыңыз.

Тапсырма 9. Максимум және минимум табу

Берілген тізімнен ең үлкен және ең кіші санды табыңыз.

III. Сенсор көрсеткіштерін сақтау (робототехника)

Модельдеу үшін сенсор мәндері қолданылады.

Тапсырма 10. Қашықтық сенсоры көрсеткішін тізімге сақтау

Мысалы:

distance_values = []

distance_values.append(20)

distance_values.append(18)

distance_values.append(15)

distance_values.append(22)

print(distance_values)

Оқушы сенсор көрсеткіштерін өзі енгізеді (4–5 мән).

Тапсырма 11. Сенсор көрсеткіштерін циклмен шығару

for d in distance_values:

    print("Қашықтық:", d, "см")

Тапсырма 12. Қауіпті мәндерді табу

Қашықтық 15 см-ден аз болса — робот үшін қауіпті.

Тізімнен барлық «қауіпті» мәндерді шығарыңыз.

Тапсырма 13. Сенсор көрсеткішінің орташа мәнін есептеу

avg = sum(distance_values) / len(distance_values)

print("Орташа қашықтық:", avg)

Оқушы өз тізімін қолданады.

Тапсырма 14. Жарық сенсоры мәндерін сақтау

Жарық деңгейін 1–100 аралығында 5 рет генерациялап, тізімге сақтаңыз.

import random

light_values = []

for i in range(5):

    light_values.append(random.randint(1, 100))

print(light_values)

Тапсырма 15. Жарық қарқындылығы төмен мәндерді табу

50-ден төмен жарық деңгейлерін шығарыңыз.

IV. Қолданбалы робототехника тапсырмалары (күрделірек)

Тапсырма 16. Робот жол бойындағы қашықтықтарды өлшейді

Робот 10 қадам жасайды. Әр қадамда сенсор мәнін жаңа тізімге сақтаңыз.

import random

distances = []

for i in range(10):

    value = random.randint(5, 40)

    distances.append(value)

print(distances)

Тапсырма 17. Роботтың жолдағы кедергілер санын анықтау

Қашықтық < 10 см болса — кедергі.

Тізімнен кедергілер санын есептеңіз.

Тапсырма 18. Роботтың ең қауіпсіз аймағын табу

Ең үлкен қашықтық — қауіпсіз аймақ.

Тапсырма 19. Роботтың әрекетін анықтау

Шарт:

· қашықтық > 25 → «Жол ашық»

· 10–25 → «Баяулат»

· < 10 → «Тоқта»

Берілген тізімдегі әрбір мәнге әрекет белгілеңіз.

Мысалы:

for d in distances:

    if d > 25:

        print(d, "→ Жол ашық")

    elif d >= 10:

        print(d, "→ Баяулат")

    else:

        print(d, "→ Тоқта")

Тапсырма 20. Жоба тапсырмасы (мини-жоба)

Сенсор мәліметтерін сақтайтын және талдайтын толық бағдарлама жазыңыз:
· Сенсор 15 рет қашықтық өлшейді

· Мәндер тізімге сақталады

· Орташа мән есептеледі

· Қауіпті мәндер анықталады (< 10)

· Ең қауіпсіз мән анықталады

· Әр қадамға реакция шығады

Бұл — роботтың қарапайым «талдау жүйесі».

V. Қосымша күрделі тапсырмалар

Тапсырма 21. Тізімдерді біріктіру

Екі сенсордың тізімін біріктіріңіз.

Тапсырма 22. Мәліметтерді өсу ретімен сұрыптау

distances.sort()

Тапсырма 23. Сенсор қателіктерін алып тастау

Мысалы, тізімнен 0 немесе теріс мәндерді алып тастау.

Тапсырма 24. График салу (егер Jupyter қолданылса)

import matplotlib.pyplot as plt

plt.plot(distances)

plt.show()

9 – сабақ. Сөздіктер (dictionary) және параметрлерді басқару

I. Бастапқы деңгей — Dictionary негіздері

Тапсырма 1. Қарапайым сөздік құру

Төмендегідей сөздік құрыңыз:

· "name": өз атыңыз

· "age": жасыңыз

· "grade": сыныбыңыз

student = {

    "name": "Аян",

    "age": 13,

    "grade": 7

}

print(student)

Тапсырма 2. Сөздіктен мәнді алу

Берілген сөздіктен "name" және "age" мәндерін шығарыңыз.

print(student["name"])

print(student["age"])

Тапсырма 3. Жаңа ключ–мән қосу

Сөздікке "school": "№2 ЖОББМ" деген мән қосыңыз.

student["school"] = "№2 ЖОББМ"

Тапсырма 4. Мәнді өзгерту

"grade" мәнін өз сыныбыңызға өзгертіңіз.

Тапсырма 5. Ключтің бар-жоғын тексеру

Сөздікте "city" деген ключ бар ма?

in операторын қолданыңыз.

print("city" in student)

II. Орта деңгей — Цикл және сөздіктер

Тапсырма 6. Сөздікті циклмен шығару

Төмендегі сөздікті алып:

robot = {

    "speed": 10,

    "power": 80,

    "battery": 95

}

Барлық ключ–мәндерді шығарыңыз:

for key in robot:

    print(key, ":", robot[key])

Тапсырма 7. Мәндерді жаңарту

Робот сөздігінде:

· жылдамдықты 10 → 15

· батареяны 95 → 90

қылып өзгертіңіз.

Тапсырма 8. Мәндер қосындысы

Төмендегі сөздікте:

params = {"x": 5, "y": 10, "z": 15}

Барлық мәндердің қосындысын есептеңіз.

Тапсырма 9. Сөздіктен элементді жою

Сөздіктен "power" элементін өшіріңіз:

del robot["power"]

III. Робототехникаға бағытталған тапсырмалар (негізгі бөлім)

Тапсырма 10. Робот параметрлерін сақтау

Роботтың бастапқы параметрлері сөздікпен көрсетілсін:

robot = {

    "speed": 20,

    "distance": 100,

    "battery": 75

}

Оларды экранға шығарыңыз.

Тапсырма 11. Сенсор көрсеткішін жаңарту

Робот әр қадам сайын қашықтықты өзгертеді.

distance = distance – 5

3 рет циклмен жаңартып, сөздікті жаңартыңыз.

Тапсырма 12. Роботтың энергиясын азайту

battery = battery – 10

2 рет қайталаңыз.

Тапсырма 13. Робот статусы

Шарт қойыңыз:

· battery > 50 → "Робот қалыпты режимде"

· battery ≤ 50 → "Батарея азайды"

Сөздіктің ішінен battery мәнін алып тексеріңіз.

Тапсырма 14. Жылдамдықты басқару

Пайдаланушы роботтың жылдамдығын енгізеді.

robot["speed"] = int(input("Жаңа жылдамдықты енгіз: "))

Жаңартылған параметрлерді шығарыңыз.

Тапсырма 15. Робот алгоритмі

Сөздіктегі параметрлерді пайдалана отырып:

if robot["distance"] < 30:

    print("Кедергі жақын — бұрылу керек!")

elif robot["speed"] > 30:

    print("Жылдамдық жоғары — баяулату!")

else:

    print("Жол ашық — алға!")

Алгоритмді іске қосыңыз.

IV. Күрделі деңгей — Толық робот моделін құру

Тапсырма 16. Бірнеше сенсордың мәліметтерін сақтау

Робот 3 түрлі сенсор қолданады:

· Температура

· Жарық

· Қашықтық

Төмендегідей сөздік құрыңыз:

sensors = {

    "temperature": 28,

    "light": 56,

    "distance": 22

}

Тапсырма 17. Сенсорларды рейтинг бойынша бағалау

Шарттар жазу:

· temperature > 35 → "Қызу жоғары!"

· light < 40 → "Жарық аз!"

· distance < 15 → "Кедергі жақын!"

Әрбір параметрді жеке тексеріңіз.

Тапсырма 18. Сенсор көрсеткіштерін автоматты өлшеу

Сенсор мәндерін кездейсоқ (random) жаңартып, сөздікке сақтаңыз:

import random

sensors["temperature"] = random.randint(20, 50)

sensors["light"] = random.randint(10, 100)

sensors["distance"] = random.randint(5, 40)

Жаңартылған параметрлерді шығарыңыз.

Тапсырма 19. Роботтың толық күйін шығару

Сөздік ішіндегі барлық параметрлер мен олардың статусын шығарыңыз.

Мысалы:

temperature: 42 → Қызу жоғары!

light: 55 → Норма

distance: 10 → Кедергі жақын!

10 – сабақ. Кітапханалармен жұмыс (import, time, random)

I. Бастапқы деңгей — import негіздері

Тапсырма 1. Кітапхана импорттау

Төмендегі кітапханаларды импорттаңыз:

import time

import random

Экранға "Кітапханалар жүктелді" деп шығарыңыз.

Тапсырма 2. Белгілі бір функцияны импорттау

Тек randint функциясын импорттаңыз:

from random import randint

Осы функцияны қолданып 1–10 аралығында сан шығар.

Тапсырма 3. Кітапханаларды қысқа атпен импорттау

time кітапханасын қысқарту:

import time as t

t.sleep(1) қолдану арқылы 1 секунд күтіңіз.

II. time кітапханасы (уақытпен жұмыс)

Тапсырма 4. Программада кідіріс жасау

Код:

print("Басталды")

time.sleep(2)

print("2 секунд өтті")

Оқушы sleep мәнін өзгертіп көріңіз.

Тапсырма 5. Тізімді шығару арасында кідіріс қосу

nums = [1, 2, 3, 4, 5]

for n in nums:

    print(n)

    time.sleep(1)

Әр сан 1 секунд сайын шықсын.

Тапсырма 6. Таймер жасау

print("3 секундтық таймер басталды")

time.sleep(3)

print("Уақыт бітті!")

Тапсырма 7. Секундомер (кері санау)

Оқушы 5-тен 1-ге дейін кері санатсын:

for i in range(5, 0, -1):

    print(i)

    time.sleep(1)

print("Старт!")

Тапсырма 8. Робот қозғалыс моделін уақытпен басқару

print("Робот алға жүруде...")

time.sleep(2)

print("Робот тоқтады.")

Уақыт мәнін өзгертіңіз.

III. random кітапханасы — кездейсоқ мәндер

Тапсырма 9. Кездейсоқ сан шығару

1–100 аралығындағы кездейсоқ санды шығарыңыз:

print(random.randint(1, 100))

Тапсырма 10. Тізімнен кездейсоқ элемент таңдау

colors = ["red", "green", "blue", "yellow"]

print(random.choice(colors))

Тапсырма 11. 5 кездейсоқ саннан тізім құру

Цикл арқылы:

numbers = []

for i in range(5):

    numbers.append(random.randint(1, 50))

print(numbers)

Тапсырма 12. random.shuffle қолдану

Тізімді араластыру:

items = [1, 2, 3, 4, 5]

random.shuffle(items)

print(items)

Тапсырма 13. Робот сенсорын модельдеу

Роботтың қашықтық сенсоры кездейсоқ мән шығарады:

distance = random.randint(5, 40)

print("Қашықтық:", distance)

IV. Қолданбалы робототехника тапсырмалары

Тапсырма 14. Роботтың жылдамдығын әр секунд сайын өлшеу

Жылдамдық 10–20 аралығында кездейсоқ мән:

for i in range(5):

    speed = random.randint(10, 20)

    print("Жылдамдық:", speed)

    time.sleep(1)

Тапсырма 15. Роботтың батарея деңгейін бақылау

Батарея деңгейін 100%-дан бастап әр қадам сайын төмендету:

battery = 100

for i in range(5):

    drain = random.randint(5, 15)

    battery -= drain

    print("Батарея деңгейі:", battery)

    time.sleep(1)

Тапсырма 16. Робот кедергіні кездейсоқ көреді

distance = random.randint(5, 30)

if distance < 10:

    print("Кедергі өте жақын!")

elif distance < 20:

    print("Кедергі жақын.")

else:

    print("Жол ашық.")

Тапсырма 17. Роботтың толық 5 циклдық жұмысы

Оқушы құрылған алгоритмді модельдейді:

· кездейсоқ сенсор мәні

· әрекет таңдау

· уақыт кідірісі

Мысал:
for i in range(5):

    distance = random.randint(5, 40)

    print(i+1, "-цикл | Қашықтық:", distance)

    if distance < 10:

        print("→ Тоқта")

    elif distance < 20:

        print("→ Оңға бұрыл")

    else:

        print("→ Алға")

    time.sleep(1)

V. Күрделі тапсырмалар (мини-жоба деңгей)

Тапсырма 18. «Робот жолдағы кедергілерді анықтайды» жобасы

Оқушы келесіні орындауы керек:

· 15 рет кездейсоқ қашықтық өлшейді

· Мәндерді тізімге сақтайды

· Әр өлшеуде робот әрекет етеді

· Уақыт кідірісі болады

· Соңында толық есеп шығарылады

Тапсырма 19. «Интеллектуалды робот» симуляциясы

Функция қолданыңыз:

def get_sensor():

    return random.randint(5, 40)

Жұмыс алгоритмі:

· сенсор мәнін алу

· мәнге сәйкес әрекет жасау

· 10 цикл қайталау

Тапсырма 20. «Жарық деңгейін бақылау» жобасы

Кездейсоқ жарық мәні:

light = random.randint(0, 100)

Шарттар:

· < 30 → шамды қосу

· 30–70 → қалыпты режим

· 70 → шамды өшіру

11 – сабақ. Модуль құру және жеке файлдарға код бөлу

I деңгей (ЖЕҢІЛ)

1-тапсырма. Модуль құру

math_ops.py атты модуль жаса. Оның ішінде үш функция болсын:

· add(a, b) — қосу

· sub(a, b) — азайту

· mul(a, b) — көбейту

main.py файлында осы модульді импорттап, әр функцияны қолданып көр.

2-тапсырма. Модульден тек бір функцияны импорттау

greet.py модулінде hello(name) функциясын жаз.

main.py ішінде тек сол функцияны импорттап, өз атыңмен шақырып көр.

3-тапсырма. Модульдің атын өзгертіп импорттау (alias)

area.py модулінде square(a) функциясын жаз.

main.py ішінде модульді import area as ar деп импорттап, функцияны шақыр.

II деңгей (ОРТА)

4-тапсырма. Бір модульге бірнеше функция бөлу

geometry.py модулін құр:

· perimeter_square(a)

· area_circle(r)

· triangle_area(a, h)

main.py ішінде:

· модульді толық импортта

· әр функцияны шақырып, нәтижесін шығаратын бағдарлама жаз.

5-тапсырма. Модульден бірнеше функцияны тікелей импорттау

text_utils.py модулінде:

· count_words(text)

· count_letters(text)

· to_upper(text)

main.py ішінде:

from text_utils import count_words, to_upper

деп импорттап, қолдан.

6-тапсырма. Өз модуліңді басқа модуль ішінде қолдану

converter.py модулін жаса:

· km_to_m(km)

· m_to_cm(m)

distance.py модулінде total_cm(km) функциясын жаз, ол converter модуліндегі функцияларды қолдансын.

main.py – шақыр.

III деңгей (КҮРДЕЛІ)

7-тапсырма. Көпфайлды жоба жасау

Файл құрылымы:
project/

    main.py

    client.py

    database/

        __init__.py

        users.py

        products.py

Тапсырма:
· users.py → get_user(id) функциясы
· products.py → get_product(id) функциясы
· client.py → осы екі функцияны қолданып, "пайдаланушы — өнім" байланысын шығару
· main.py → тек client.py модулін импорттау
8-тапсырма. Модульдер арқылы есептеу жүйесі

calculator/

    main.py

    operations/

        add.py

        subtract.py

        divide.py

        multiply.py

Тапсырма:
· Әр модульде бір функция болсын (add, subtract…).

· main.py ішіндегі меню арқылы қолданушыдан таңдау алып, сәйкес модульді шақыру.

9-тапсырма. Модульдер арқылы мини-программа жасау

Тақырыбы: "Студент деректер базасы"

Файлдар:

students/

    main.py

    storage.py

    actions.py

Тапсырма мазмұны:
· storage.py – студенттер тізімі сақталатын құрылым

· actions.py – студент қосу, өшіру, шығару функциялары

· main.py – қолданушымен жұмыс жасайтын меню

10-тапсырма. Пакет (package) жасау

1. shop/ атты папка аш.

2. Ішіне __init__.py файлын қос.

3. food.py, clothes.py модульдерін жаз:

· әрқайсысында 2 өнім сипаттамасы болсын (баға, атау).

4. main.py → осы пакетті импорттап, барлық өнімдерді көрсет.

12 – сабақ. Робототехникаға арналған Python кітапханалары (gpiozero, pyserial)
I-деңгей (бастапқы)

1-тапсырма. LED шамды басқару (gpiozero)

Мақсаты: gpiozero кітапханасымен танысу.

Тапсырма:
· Raspberry Pi-де LED элементін gpiozero арқылы жалғадың деп есепте.

· led_blink.py бағдарламасын жаз:

· LED 1 секунд жанып, 1 секунд сөнсін;

· бұл әрекет бірнеше рет қайталансын.

Шарт: from gpiozero import LED, from time import sleep пайдалану.

2-тапсырма. Түйме + LED (қарапайым басқару)

Мақсаты: Button және LED объектілерімен жұмыс.

Тапсырма:
· button_led.py файлын жаз:

· Батырма басылғанда – LED жанады;

· Батырма жіберілгенде – LED сөнеді.

Күтілетін логика: «түймені бас – жарық жан, жібер – сөн».

3-тапсырма. Buzzer-ді басқару

Мақсаты: gpiozero арқылы дыбыстық сигнал беру.

Тапсырма:
· buzzer_alarm.py атты бағдарлама жаз:

· Батырма басылған кезде buzzer 3 рет «пі-пі-пі» деп дыбыс шығарсын;

· Әр дыбыстың арасында 0.3 сек үзіліс болсын.

II-деңгей (орта)

4-тапсырма. Қашықтық датчигі + қауіп сигналы

Мақсаты: DistanceSensor және LED/Buzzer байланысы.

Тапсырма:
· distance_alert.py файлын жаз:

· Қашықтық 20 см-ден аз болса – LED жанады және buzzer қосылады;

· Қашықтық 20 см-ден көп болса – бәрі сөнеді;

· Қашықтық мәнін терминалға шығарып отыр (print() арқылы).

5-тапсырма. Қарапайым робот-машина (Robot класы)

Мақсаты: Robot объектісімен жұмыс.

Тапсырма:
· robot_move.py файлын жаз:

· Робот 2 сек алға жүрсін;

· 1 сек оңға бұрылсын;

· 2 сек артқа жүрсін;

· Соңында тоқтасын.

Қолданылуы мүмкін: from gpiozero import Robot.

6-тапсырма. Кілттік сөздер арқылы басқару (gpiozero + input)

Мақсаты: Пайдаланушы енгізуі арқылы роботты басқару.

Тапсырма:
· robot_control.py бағдарламасын жаз:

· Терминалдан команда енгізіледі:

· w → алға

· s → артқа

· a → солға

· d → оңға

· q → тоқтау

· q енгізілгенше цикл жалғасады.

III-деңгей (күрделі, pyserial)

7-тапсырма. Arduino-мен байланыс (pyserial арқылы «HELLO»)

Мақсаты: pyserial кітапханасымен танысу.

Тапсырма:
· serial_hello.py файлын жаз:

· pyserial арқылы белгілі бір портқа (мысалы, COM3 немесе /dev/ttyUSB0) қосыл;

· Arduino-ға "HELLO\n" деген жол жібер;

· Arduino-дан келген жауапты оқып, экранға шығар.

Шарт: import serial қолдану, baudrate параметрін көрсету (мысалы, 9600).

8-тапсырма. Arduino-дан датчик мәліметін оқу

Мақсаты: pyserial арқылы үздіксіз дерек оқу.

Тапсырма:
· serial_sensor_read.py бағдарламасын жаз:

· Arduino әр секунд сайын датчик мәнін жіберіп тұр деп есепте;

· Python бағдарламасы сол мәндерді оқып,

· терминалға шығарып отырсын;

· егер мән белгілі бір шектен (мысалы, 500) асса – «Қауіпті!» деген жазу шығарып тұрсын.

9-тапсырма. Python → Arduino робот командасы

Мақсаты: pyserial арқылы роботты қашықтан басқару.

Тапсырма:
· serial_robot_control.py бағдарламасын жаз:

· Терминалдан команда енгізіледі: F, B, L, R, S (forward, back, left, right, stop);

· Осы енгізілген әріп Arduino-ға жіберіледі;

· Arduino сол әріп бойынша робот-моторларды басқарады деп қабылдаймыз.

Бағдарлама exit жазылғанға дейін жұмыс істесін.

10-тапсырма. gpiozero + pyserial біріктірілген мини-жоба

Мақсаты: Екі кітапхананы қатар қолдану.

Тапсырма:
· smart_system.py файлын жаз:

· Raspberry Pi-да:

· Қашықтық датчигіндегі мән 15 см-ден азайса –

· LED жанады;

· pyserial арқылы Arduino-ға "ALARM\n" деген команда жіберіледі;

· Қашықтық нормал болса – LED сөнеді, "OK\n" жіберіледі.

Бұл – «ақылды қауіпсіздік жүйесі» моделін құруға арналған логикалық жоба.

13 – сабақ. Arduino–Python байланысы (Serial Communication)
I-деңгей (Жеңіл)

1-тапсырма. Arduino-дан мәтін қабылдау

Тапсырма:
1. Arduino әр 1 секунд сайын "Hello from Arduino" жолын жіберіп тұрсын.

2. Python бағдарламасы pyserial арқылы осы жолды оқып, терминалға шығарып отырсын.

2-тапсырма. Arduino-ға мәтін жіберу

Тапсырма:
1. Python арқылы Arduino-ға "LED_ON" және "LED_OFF" деген мәтін жібер.

2. Arduino алынған командаға сәйкес LED шамын жағып/сөндіріп тұрсын.

3-тапсырма. Қарапайым командалармен басқару

Тапсырма:
Python-да:

· қолданушыдан forward, back, stop командалары енгізілсін,

· сол командалар Arduino-ға жіберілсін. Arduino бұл сөздерге "OK" деп жауап қайтарады.

II-деңгей (Орта)

4-тапсырма. Arduino-дан датчиктің нақты мәнін алу

Тапсырма:
1. Arduino ультрадыбыстық датчиктен (немесе басқа датчиктен) мәнді өлшеп, Serial арқылы жібереді.

2. Python бағдарламасы осы мәндерді оқып,

· экранда көрсетеді;

· егер мән 20 см-ден аз болса — "DANGER" деп жазады.

5-тапсырма. Python → Arduino PWM басқару

Тапсырма:
1. Python-да қолданушыдан 0–255 аралығында сан енгізіледі.

2. Бұл сан Arduino-ға жіберіледі.

3. Arduino PWM арқылы LED жарықтығын реттейді.

6-тапсырма. Екі жақты байланыс (request–response)

Тапсырма:
1. Python бағдарламасы "TEMP?" деген сұраныс жібереді.

2. Arduino термометрден (немесе аналогты датчиктен) өлшенген температура мәнін қайтарады.

3. Python экранға нәтижені шығарады.

III-деңгей (Күрделі)

7-тапсырма. Python графикасы + Arduino дерегі (real-time chart)

Тапсырма:
1. Arduino датчиктің мәнін үздіксіз жібереді.

2. Python matplotlib арқылы real-time график сызады.

3. Егер мән қауіпті диапазонға түссе — графикте қызыл белгі пайда болады.

8-тапсырма. Arduino мотор басқару (Serial мотор-командалар)

Тапсырма:
Python терминалында:

· F — алға

· B — артқа

· L — солға

· R — оңға

· S — тоқтау

Командалар Arduino-ға жіберіледі, Arduino мотор драйверін басқарсын.

9-тапсырма. Лог файл жасау (Python + Arduino)

Тапсырма:
1. Arduino әр секунд сайын датчик мәнін жібереді.

2. Python:

· мәнді қабылдайды;

· log.txt файлына уақытпен бірге сақтап отырады;

· 100 жол жиналған соң автоматты түрде жаңа файл ашады (log2.txt).

10-тапсырма. «Ақылды үй» мини-жобасы (Arduino + Python)

Тапсырма:
1. Arduino үйдегі үш құрылғыны модельдейді:

· шам (LED)

· есік құлпы (servo)

· жылу жүйесі (heater – жай Arduino пині)

2. Python GUI (немесе консоль) арқылы:

· "LIGHT_ON", "LOCK", "HEAT_OFF" сияқты командалар жібереді.

3. Arduino сол командаларға сәйкес құрылғыларды басқарады.

4. Arduino кері байланыс ретінде "DONE" немесе "ERROR" деп жауап береді.

14 – сабақ. Мәліметтерді график түрінде көрсету (matplotlib)

I-деңгей (Жеңіл)

1-тапсырма. Қарапайым сызықтық график

Тапсырма:
line_basic.py файлын жаз:

· matplotlib.pyplot кітапханасын import matplotlib.pyplot as plt деп импортта.

· x: [0, 1, 2, 3, 4]

· y: [0, 1, 4, 9, 16] (яғни x² мәндері)

· Осы мәлімет арқылы сызықтық график сыз.

· Графикке:

· тақырып қой: "y = x² функциясының графигі"
· x осіне атау: "x", y осіне атау: "y"
· plt.grid(True) қос.

2-тапсырма. Температура өзгерісінің графигі

Тапсырма:
· Күннің 6 уақытына арналған температура мәліметін ал (мысалы: [–5, 0, 3, 7, 5, 1]).

· x – уақыт (сағат: 8, 10, 12, 14, 16, 18)

· y – температура мәндері.

· Сызықтық график сал.

· Графикке "Күндізгі ауа температурасы" деген тақырып қой.

3-тапсырма. Нүктелік график (scatter)

Тапсырма:
· Оқушылардың бақылау жұмысынан алған балдары: [5, 8, 9, 6, 10, 7, 9]

· Сол оқушылардың дайындалған уақыты (сағат): [1, 2, 3, 1.5, 4, 2.5, 3.5]

· Осы мәліметтер арқылы scatter-график сал.

· x – дайындалу уақыты, y – баға.

· Графикке «Дайындалу уақыты мен баға байланысы» деген тақырып бер.

II-деңгей (Орта)

4-тапсырма. Бағаналық диаграмма (bar chart)

Тапсырма:
· 4 пән бойынша орташа баға:

· Математика – 4.5

· Физика – 4.2

· Информатика – 4.8

· Қазақ тілі – 4.0

· Осы мәліметтерді пайдаланып бағаналық диаграмма құр.

· x – пән атаулары, y – орташа баға.

· Әр бағанның үстіне оның мәнін жаз (plt.text() қолдануға болады – міндетті емес, “жоғары деңгей” деп белгілеуге болады).

5-тапсырма. Екі графикті бір координаттық жүйеде көрсету

Тапсырма:
· x: [0, 1, 2, 3, 4, 5]

· y1: ток күші (A): [0, 0.5, 1, 1.5, 2, 2.5]

· y2: кернеу (V): [0, 2, 4, 6, 8, 10]

· Бір графикке екі сызық сыз:

· Біріншісі – ток, екіншісі – кернеу.

· Графикке легенда (plt.legend) қос: "Ток", "Кернеу".

· Тақырып: "Электр ш chain-індегі ток пен кернеудің өзгеруі".

6-тапсырма. Мәліметті файлдан оқып, график салу

Тапсырма:
· data.txt сияқты файлда келесі форматта мәлімет бар деп есепте:

1  3

2  5

3  7

4  6

5  8

(бірінші баған — уақыт, екінші баған — мәні)

· Python бағдарламасы осы файлды оқып, x және y тізімдеріне бөліп алсын.

· Сол мәліметтер бойынша сызықтық график салсын.

III-деңгей (Күрделі)

7-тапсырма. Робот сенсор мәліметін визуализациялау

Тапсырма:
· Робот жол бойымен жүрген кезде әр 1 метр сайын қашықтық датчигі өлшеген мәндерді бер:

· қашықтық (см): [50, 45, 40, 35, 30, 28, 25, 20]

· жүрілген қашықтық (м): [1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8]

· Осы мәлімет негізінде сызықтық график сыз.

· Қашықтық азайған сайын график қалай өзгеретінін түсіндіріп, графикке сәйкес қорытынды жазуды тапсырмаға қос (оқушы график астына 2–3 сөйлем жазады).

8-тапсырма. Stat-талдау: орташа мән, максимум, минимум + график

Тапсырма:
· Берілген тізім: values = [3, 5, 2, 8, 7, 6, 4, 9]

· Python бағдарламасы:

1. минимал, максимал, орташа мәнді есептейді;

2. осы мәндерді экранға шығарады;

3. тізім бойынша сызықтық график сызады;

4. максимум, минимум нүктелерін графикте бөлек белгілейді (мысалы, plt.scatter() арқылы).

9-тапсырма. Көп күндік мәліметтен тренд шығару

Тапсырма:
· 7 күнге арналған қадам саны (мысалы, оқушының күнделікті жүру қадамы):

· [3500, 4200, 5000, 6000, 5500, 7000, 8000]

· Осы мәліметті график түрінде көрсет:

· x – күндер (1–7)

· y – қадам саны

· Графикке қарап, «Оқушының физикалық белсенділігі қалай өзгеріп отыр?» деген сұраққа 3–4 сөйлеммен талдау жазу тапсырылады.

10-тапсырма. Бір терезеде екі түрлі график (сызықтық + бағаналық)

(Бұл күрделірек, қаласаң бұл тармақты “қосымша” деп берсең болады.)

Тапсырма:
· Оқушының 4 тоқсандағы информатика бағалары: [4, 5, 5, 4]

· Оқушының сол тоқсандардағы математика бағалары: [3, 4, 5, 5]

· Бір графикте:

· Информатиканы — сызықтық графикпен,

· Математиканы — бағаналық графикпен (немесе екеуін де сызықтық) көрсет.

· Легенда, тақырып, ось атауларын міндетті түрде қос.

III бөлім. СЕНСОРЛАР ЖӘНЕ МЕХАНИКА
15 – сабақ. Ультрадыбыстық сенсор: жұмыс принципі, Python-мен оқу
I деңгей — Жеңіл тапсырмалар

1-тапсырма. Сенсордан бір реттік өлшеу

Мақсаты: Ультрадыбыстық сенсордан қашықтықты бір рет өлшеуді үйрену.

Шарты:
· Python-да HC-SR04 модулін пайдаланып,

· бір рет қашықтық өлшеп,

· терминалға: “Қашықтық: … см” деп шығару.

2-тапсырма. Үздіксіз өлшеу (циклмен)

Мақсаты: Сенсор көрсеткішін real-time режимде оқу.

Шарты:
· Әр 0.5 секунд сайын қашықтықты өлшеп отыр.

· Өлшенген мәнді экранға шығаратын цикл жаса.

· Ctrl+C басылғанда тоқтайтын программа болсын.

3-тапсырма. Қауіпсіздік белгісі (LED қосу)

Мақсаты: Сенсор + GPIO басқаруын байланыстыру.

Шарты:
· Қашықтық 20 см-ден азайса → LED жанады.

· Қашықтық 20 см-ден көп болса → LED сөнеді.

· Сенсор мәліметін терминалға шығарып отыру.

II деңгей — Орташа тапсырмалар

4-тапсырма. Қауіпті аймақ туралы хабарлама

Мақсаты: Шартты логика құру.

Шарты:
· Егер қашықтық:

· 10 см-ден аз — “ӨТЕ ЖАҚЫН!”
· 10–20 см аралығы — “ЖАҚЫНДА!”
· 20 см-ден жоғары — “Қауіпсіз.” деп хабарлама шығар.

5-тапсырма. Buzzer көмегімен дабыл

Мақсаты: Python-мен бірнеше құрылғыны қатар басқару.

Шарты:
· Қашықтық < 15 см болса — buzzer 3 рет “пі-пі-пі” дыбыс шығарады.

· Қашықтық қалыпты болса — buzzer өшеді.

6-тапсырма. Ультрадыбыстық сенсордан график салу
Мақсаты: Сенсор мәліметін визуализациялау.

Шарты:

· 10 секунд бойы қашықтықты өлшеп,

· барлық өлшенген мәндерді тізімге сақта.

· matplotlib арқылы қашықтықтың өзгеру графигін сыз.

III деңгей — Күрделі тапсырмалар

7-тапсырма. Автоматтандырылған кедергіден қашу жүйесі

Мақсаты: Сенсор мәліметіне сүйене отырып роботты басқару.

Шарты:
Робот жүріп келеді →

· Егер кедергі 20 см жақындаса — робот баяулайды;

· 15 см жақындаса — робот тоқтайды;

· 15 см-ден кейін оңға бұрылады → қайта алға жүреді.

Мотор басқару кодын немесе алгоритмін құру қажет.

8-тапсырма. Smart-Parking макеті

Мақсаты: Ультрадыбыстық сенсорды “автокөлік кірді/шықты” жүйесіне қолдану.

Шарты:
· Егер қашықтық күрт азайса — “Көлік кірді” деген хабарлама шығару.

· Егер қайта көбейсе — “Көлік шықты”.

· Python логикасы дұрыс жұмыс істеуі керек (жалған сигнал болмауы үшін фильтрация жасау).

9-тапсырма. Сенсор дерегін файлға жазу (дерек журналын жүргізу)

Мақсаты: мәлімет журналын (log) сақтау.

Шарты:
· Әр өлшеу нәтижесін distance_log.txt файлына жазу.

· Уақыт белгілерін бірге сақтау (timestamp).

· 50 өлшеуден кейін программа автоматты түрде тоқтасын.

10-тапсырма. Мини-жоба “Қауіпсіздік қақпасы”

Мақсаты: Бірнеше функцияны біріктіру.

Шарты:
· Сенсор адамды анықтаса → сервомотор қақпаны ашады.

· Өткеннен кейін → қақпа автоматты түрде жабылады.

· Өлшеу дәлдігі, уақыт кідірісі дұрыс ұйымдастырылуы керек.

16 – сабақ. Инфрақызыл сенсор және кедергіні анықтау
I ДЕҢГЕЙ — ЖЕҢІЛ

1. IR сенсордан HIGH/LOW мәнін оқу

Инфрақызыл сенсордың шығу пинін оқып, терминалға “Кедергі бар/жоқ” деп шығаратын бағдарлама жаз.

2. IR сенсор көрсеткішін үздіксіз оқу

0.5 секунд сайын сенсордың мәнін оқып, экранға шығаратын цикл жаз.

3. LED арқылы индикатор жасау

Егер IR сенсор HIGH (кедергі бар) → LED жанады.

LOW (кедергі жоқ) → LED сөнеді.

4. Buzzer арқылы дыбыстық сигнал

Кедергі анықталса – buzzer 1 секундқа қосылады.

Кедергі жоқ болса – buzzer өшіріледі.

5. IR сенсорды “кері логикада” тексеру

Кейбір IR модульдер HIGH/LOW мәнді керісінше береді.

Сенсордың логикасын анықтап, дұрыс шарт құру.

II ДЕҢГЕЙ — ОРТАША
6. Кедергіні санап отыру есептегіші

IR сенсор кедергіні қанша рет анықтағанын сана.

Терминалға: “Кедергі саны: …” деп шығару.

7. IR сенсордан 10 мәлімет жинау

Кедергі бар-жоғын 10 рет өлшеп, нәтижені тізімге сақта және тізімді экранға шығар.

8. Роботты тоқтату механизмі

Егер сенсор HIGH →

· сол және оң моторлар тоқтайды

· “STOP” хабарламасы шығарылады.

9. Қара сызықты анықтау (line sensor)

IR сенсорды қара- ақ жолда сына:

· қара жол → LOW

· ақ фон → HIGH 

Сәйкес хабарламаны шығару.

10. Екі IR сенсорымен бұрылу

Сол IR сенсор HIGH → робот оңға бұрылады

Оң сенсор HIGH → робот солға бұрылады

Екеуі LOW → робот алға жүреді.

III ДЕҢГЕЙ — КҮРДЕЛІ

11. IR сенсор негізінде автотежегіш

Робот алға жүреді, егер IR сенсор 0.2 сек бойы қатарынан 3 рет HIGH берсе —
робот толық тоқтайды (авариялық режим).

12. Қате сигналдарды фильтрациялау

IR сенсор кейде жалған HIGH сигнал береді.

10 оқылымнан алынған көпшілік мәнін (majority vote) қолдан.

Кедергіні анықтау тек көпшілік дауыс арқылы іске ассын.

13. IR сенсор + ультрадыбыстық сенсор комбинациясы

Кедергі туралы шешім қабылдау:

· IR HIGH болса → кедергі жақын

· HC-SR04 < 15 см болса → кедергі өте жақын

Осы екі сенсордан бірі TRUE болса робот тоқтасын.

14. IR сенсор деректерін графикпен көрсету

10 секунд бойы IR сенсор көрсеткішін жаз.

HIGH/LOW мәліметтерін matplotlib арқылы 0–1 графигі ретінде сыз.

15. Мини-проект: “Автоматты есік” моделі

IR сенсор адамның жақындағанын анықтайды → серво мотор есікті ашады (90°).
3 секундтан кейін есікті жабады (0°).

Бағдарлама: сенсор → логика → сервобасқару тізбегін толық іске асырады.

17 – сабақ. Жарық/түстер сенсоры (line sensor)
I деңгей (Жеңіл, түсінуге арналған)

1. LDR көмегімен жарық деңгейін өлшеу

Жарық түсетін шаманы өзгертіп, сенсор көрсеткішін оқы.
Нәтижені:

· жарық аз → "Қараңғы"

· жарық орташа → "Жартылай жарық"

· жарық көп → "Жарық" деп жіктеп шығар.

2. Жарықтың өзгерісін графикке түсіру

10 секунд бойы LDR мәндерін жазып, matplotlib арқылы график сыз.

3. Жарыққа реакция жасайтын LED

Жарық азайса — LED автоматты түрде жансын.

Жарық көбейсе — LED сөнсін.

4. Line sensor-мен қара жолды анықтау

Сенсорды қағаздағы қара сызыққа жақындатып, қара / ақ фонды анықта.

5. Ақ пен қара жолды санау

Сенсор қараға өткен сайын → 1 қосып, санаушы жүргіз.

II деңгей (Орташа қиындық, алгоритм құру)

6. Line sensor-мен Robot STOP жүйесі
· Сенсор қараларды анықтаса — робот тоқтайды.

· Ақ фонға шыққан кезде — қайта жүреді.

7. Жарық қарқындылығын 3 аймаққа бөлу

Диапазондар:
0–300 → Қараңғы

300–700 → Орташа

700–1023 → Өте жарық

Оқушы осы үш аймақ үшін үш түрлі әрекет ұйымдастырсын (мысалы: LED түстерін өзгерту).

8. Екі line sensor көмегімен сызықтан шықпа алгоритмі

Сол сенсор қарада — робот оңға бұрылады

Оң сенсор қарада — робот солға бұрылады

Екеуі де ақ → робот алға жүреді

Тапсырма: Осы логиканы Python кодымен іске асыру.

9. Түстерді ажырату (Color Sensor TCS3200)

RGB мәндерін оқып, анықта:

· R үлкен болса → ҚЫЗЫЛ

· G үлкен болса → ЖАСЫЛ

· B үлкен болса → КӨК

Оқушы өз түсін анықтап экранға шығарады.

10. Жарық деңгейін пайдаланып қауіп сигналы

Жарық күрт өзгерсе — экранға “Төтенше жағдай!” деп жаз.

Мысалы: 800 → 200 секіргенде.

III деңгей (Күрделі, робот басқару және жасанды интеллект элементтері)

11. PID логикасының қарапайым нұсқасын қолдану (line following)

Екі сенсордың мәнін салыстыру:

· сол сенсор = 1

· оң сенсор = 0 → робот сәл солға бұрылады

Оқушы қара жолды мүмкіндігінше тұрақты ұстайтын алгоритм құрады.
(Күрделі бірақ өте қызық.)

12. “Ақылды Шам” мини-жобасы

Жарық азайса — LED біртіндеп жанып, жарықтандырсын.

Жарық көбейсе — LED біртіндеп бәсеңдесін (PWM).

13. Color sensor арқылы сұрыптау жүйесі

Түс сенсоры қызыл/жасыл/көк түсті анықтап:

· қызыл зат → сол жаққа

· жасыл зат → ортасына

· көк → оң жаққа

сервомотор көмегімен итеріп жіберу моделін жаса.

14. Роботты жарық көзіне бағыттау (light tracking)

Екі LDR сенсоры бар робот:

· Сол LDR жарығы көп → робот солға бұрылады

· Оң LDR жарығы көп → робот оңға бұрылады

· Екі жақ тең → алға жүреді

Тапсырма: “Жарық іздеуші робот” алгоритмін жазу.

15. Жарық карта жасау (Light Mapping)

Оқушы роботты бір бетпен жылжытып жүріп:

· әр нүктедегі жарық деңгейін өлшейді

· мәндерді матрицаға жазады

· соңында жарық аймақтарының картасын (heatmap) сызады.

Бұл — өте шығармашылық әрі күрделі тапсырма.

18 – сабақ. Температура, ылғалдылық, газ сенсорлары

1) “Smart Weather Station” – Ақылды ауа райы станциясы
Мақсаты:

Температура (DHT11/22), ылғалдылық және жарық (LDR) сенсорларын біріктіру.

Тапсырма:

· DHT11/22 → температура, ылғалдылық алу

· LDR → жарық деңгейін анықтау

· Мәліметтерді 5 секунд сайын өлшеу

· Нәтижені:

· экранға шығару

· CSV/JSON файлға жазу

· қажетті жағдайда LED арқылы ескерту

· 2 минуттық өлшеуден кейін графиктерін салу:

· температура

· ылғалдылық

· жарық деңгейі

Оқушы нәтижесі:

Дайын «Мини ауа райы станциясы».

2) “Smart Home Safety System” – Газдан қорғау жүйесі (MQ-2)

Мақсаты:

Газ сенсорын Python арқылы оқу, қауіпсіздік жүйесін құру.

Тапсырма:

MQ-2 датчигін пайдаланып:

· Газ деңгейін үздіксіз оқу

· Егер деңгей қауіпті шектен асса:

· buzzer қосылсын

· LED қызыл жансын

· терминалға “DANGER: GAS LEAK DETECTED!” шықсын
· Қауіп жойылғанда – жүйе қалыпқа келсін

· 30 секундтық газ көрсеткіштерінің графигін сал

· Газ деңгейінің өзгерісіне қысқаша талдау қос

Оқушы нәтижесі:

Үй/робот үшін қолдануға болатын «газ-тревога» жүйесі.

3) “Environment Monitor PRO” – Көп сенсорлы экожүйе
Мақсаты:

Температура + Ылғалдылық + Газ сенсорларын бір жүйеде біріктіру.

Тапсырма:

· DHT11/22 → Температура, ылғалдылық

· MQ-135 → ауа сапасы

· MQ-2 → жанғыш газдар

· Python:

· деректерді 3 минут бойы жинау

· әр сенсор деректерін бөлек тізімде сақтау

· барлық деректерді “env_log.csv” файлына сақтау

· үш график салу (температура, ылғалдылық, газ)

· ауа сапасын "Жақсы", "Орташа", "Нашар" деп классификациялау

Оқушы нәтижесі:

Кәсіби деңгейдегі "ауа сапасын бақылау жүйесі".

4) “Сенсорлық स्वास्थ्य мониторинг” – Температура аномалиясын анықтау

Мақсаты:

Аномалия (күтпеген өзгеріс) анықтау алгоритмін қолдану.

Тапсырма:

· 1 минут бойы температура өлше

· Орташа температураны тап

· Әр жаңа мәнді бақылап:

· орташа мәннен 3°C-тан жоғары өзгерсе → АНОМАЛИЯ! деп хабарлау

· Мәліметтің уақыттағы өзгеру графигін сал

· Оқушыға талдау сұрағы: "Температурадағы ауытқулар қай бөлікте байқалды? Неліктен?"
Оқушы нәтижесі:

Сенсор деректеріне "ақылды талдау" жасай алады.

5) “Smart Greenhouse” – Автоматтандырылған жылыжай моделі

Мақсаты:

DHT11/22 бойынша автоматты басқару жүйесі жасау.

Тапсырма:

· Егер температура < 18°C → қыздырғышты (LED) қос

· Егер температура > 30°C → салқындатқышты (желдеткіш мотор) қос

· Ылғалдылық < 40% → суару жүйесін модельдейтін LED қос

· Барлық әрекеттерді экранға шығару

· 2 минуттық толық журнал жүргізу

Оқушы нәтижесі:

Өздігінен басқарылатын жылыжай жүйесі.

6) “Gas Analyzer Dashboard” – Газ деңгейін визуалды панельге шығару

Мақсаты:

MQ-2 немесе MQ-135 мәліметтерін real-time көрсету.

Тапсырма:

· Python tkinter немесе simple GUI арқылы панель жасау

· Газ концентрациясы real-time жаңарып отыруы керек

· Панель келесідей күйде болсын:

· Жасыл → қауіп жоқ

· Сары → орташа деңгей

· Қызыл → өте қауіпті

· Деректерді пайызбен де, сандық мәнмен де көрсету

Оқушы нәтижесі:

Қарапайым “live dashboard” жасайды.

7) “IoT-Sensor Cloud Log” – Сенсор дерегін интернетке жіберу (offline моделі)

(Интернет қажет емес, бірақ модельдеу үшін)
Тапсырма:

· Температура/ылғалдылықты өлше

· Мәліметті JSON форматында файлға сақта

· “cloud_upload.py” атты скрипт жаз, ол файлды “Cloud” қалтасына көшіруді модельдейді

· Жүйе әр 10 секундта жаңарып тұрсын

Оқушы нәтижесі:

IoT-логикасымен танысады.

8) “Healthy Room Indicator” – Бөлме денсаулығы индикаторы
Мақсаты:

Температура + ылғалдылық + газ көрсеткіштерін интеллектпен бағалау.

Тапсырма:

Оқушы Python-да алгоритм құрады:

· Температура 20–25°C → жақсы

· Ылғалдылық 40–60% → жақсы

· Газ деңгейі < шекті мән → жақсы

· Басқа жағдайда — “нашар”

· Экранға бөлме "Қалыпты" немесе "Қауіпті" деп шығару

· Соңында сенсорлық жағдайды көрсететін график салу

Оқушы нәтижесі:

Көп параметрлерді біріктіріп дұрыс шешім қабылдай алады.

19 – сабақ. Мотор түрлері: сервомотор, DC мотор, stepper мотор

I БӨЛІМ — СЕРВОМОТОР (Servo Motor)

(позициямен жұмыс, бұрыштық басқару, робот қол моделдері)
1) Сервомотор бұрышының өзгерісін басқару

Сервомоторды 0° → 90° → 180° → 0° ретімен айналдыратын бағдарлама жаз.

Әр бұрышта 1 секунд кідіріс болсын.

2) Потенциометр арқылы сервомоторды басқару

Потенциометрдің аналогтық мәні сервомотор бұрышына айналдырылсын.
Оқушы нақты уақыттағы бұрышты экранға шығарады.

3) “Ақылды есік” жүйесі

IR сенсор адамды анықтаса → сервомотор есікті 90° ашады.

3 секундтан кейін қайта жабылады.

4) Серво арқылы «робот қолын» басқару

2 сервомотордан тұратын робот қолын белгілі позицияға бағыттау:

· servo1 – 40°

· servo2 – 120°

Қолдың соңғы нүктесін есептеп экранға шығару (жай геометриялық модель).

5) Серво қозғалысын біртіндеп баяулатып/жылдамдату

Серво 0° → 180° бағытта 1° қадаммен жылжысын.
0.005–0.02 секундтай кідірістер арқылы жылдамдықты өзгерту.

II БӨЛІМ — DC МОТОР (PWM, жылдамдық, бағыт)

6) DC моторды PWM арқылы жылдамдықпен басқару

Оқушы жылдамдықты 0→25→50→75→100% етіп реттесін.

Әр қадам терминалға шығуы керек.

7) Роботтың алға/артқа жүруі

2 DC моторды пайдаланып:

· Алға жүру

· Артқа жүру

· Оңға бұрылу

· Солға бұрылу 

логикасын Python кодымен жасау.

8) “Cruise Control” – тұрақты жылдамдық жүйесі

DC мотордың жылдамдығын тахометр (немесе эмуляция) арқылы оқып,
жылдамдық өзгерсе – PWM арқылы автоматты түзету.

9) DC моторды температураға қарай басқару

Температура 30°C асса → мотор желдеткіш режимінде іске қосылады.
Температура төмен сұйылса — өшеді.

10) Жүктемеге байланысты ток мониторингі

Мотор ток датчигімен (ACS712) бірге:

· Ток > рұқсат деңгейінен асса → мотор тоқтат

· Лог-файлға ток дерегін жаз

III БӨЛІМ — STEPPER МОТОР (қадамдық мотор)

(нақты бұрыштар, 3D-принтер логикасы, CNC модельдеу)
11) Stepper моторды 200 қадам алға жылжыту

Бір айналым = 200 қадам деп алып, моторды толық айналдыр.

12) Нақты бұрышқа бұрылу (қадам есебі)

Оқушы формула құрады:

қадам = бұрыш / 1.8°
Stepper motor-ды 45°, 90°, 135° бұрыштарға бұр.

13) Stepper моторды баяу → жылдам → баяу режимінде жүру

Қадамдық моторды үдету және бәсеңдету алгоритмін жаса. 

(Acceleration control)
14) X–Y платформасын басқару (екі stepper)

Stepper X және stepper Y осьтерімен:

· нүкте (10, 5)

· нүкте (3, 20)

координаталарына жету қозғалысын есептеу.

Оқушы:

· қай бағытта

· қанша қадам

жасалатынын есептейді.

15) “Plotter Robot” мини-жобасы
2 stepper + 1 servo пайдаланып:

· Stepper X – оң/сол

· Stepper Y – алға/артқа

· Servo – қаламды көтеру/түсірту

Оқушы роботқа қарапайым фигура квадрат салдыру керек.

Робот алгоритмін өзі құрады:

1. X оңға N қадам

2. Y жоғары N қадам

3. X солға N қадам

4. Y төмен N қадам

Бұл — өте жоғары деңгейлі тапсырма.

20 – сабақ. Мотор драйверлері (L298N, TB6612FNG) және Python арқылы басқару

I Деңгей — Жеңіл тапсырмалар (мотор драйвер логикасы)

1. L298N драйверін тексеру (ON/OFF тесті)

Мақсаты: Драйвердің каналын жұмыс істетіп көріңіз.

Тапсырма:
· Бір DC моторды қос

· Python арқылы:

· моторды 2 секундқа қосу

· 2 секундқа өшіру

2. Мотор бағытын өзгерту (Forward / Reverse)

Тапсырма:
· IN1, IN2 пиндерін пайдаланып моторды:

· алға

· артқа
жүргізіңіз.

· Әр бағыты терминалға жазылып отыруы керек.

3. Жылдамдықты PWM арқылы басқару

Тапсырма:
· 0% → 50% → 100% PWM жылдамдықтарын реттеу

· Әр жылдамдық 2 секунд жұмыс істесін.

II Деңгей — Орташа (драйвер + робот қозғалысы)

4. TB6612FNG арқылы екі моторды басқару

Тапсырма:
· Сол және оң моторларды синхронды жүргіз

· 2 секунд алға, 2 секунд артқа

· Жылдамдығын 80% деңгейінде ұстап тұр.

5. Роботтың төрт негізгі командасы

Python бағдарламасы төмендегі командаларды орындауы тиіс:

· W → алға

· S → артқа

· A → солға

· D → оңға

Тапсырма:
Оқушы осы басқару жүйесін толық кодпен іске асырады.

6. Жай бұрылыс пен орнында бұрылуды айырмашылықпен құру

Тапсырма:
· Жай бұрылыс: бір мотор баяу, екіншісі қалыпты

· Pivot бұрылыс: бір мотор алға, бір мотор артқа

· Екі режимді салыстырып, диаграмма сыз.

7. Мотор тоқтату жүйесі (soft stop)

Hard stop (токты бірден өшіру) мен

Soft stop (PWM-ды төмендетіп тоқтату) айырмасын көрсету.

Оқушы soft stop бағдарламасын жазады.

8. Мотор балансын түзету (калибровка)

Тапсырма:
Сол мотор жылдамырақ жүрсе, жылдамдықты теңестіру үшін PWM коррекциясын қолдан.

Мысалы:

· Сол мотор — 70% PWM

· Оң мотор — 75% PWM

Жүруді түзу жолға шығару.

III Деңгей — Күрделі (алгоритм, сенсорлар, модельдеу)

9. Ультрадыбыстық сенсор + мотор драйвер интеграциясы

Тапсырма:
· Робот алға жүреді

· HC-SR04 < 20 см → тоқтайды

· 15 см → артқа жүреді

· қайтадан алға жүруді жалғастырады

Робот толық “кедергіден қашу” алгоритмін орындайды.

10. Жарық сенсорымен жылдамдық басқару

Тапсырма:
· Жарық көп → жылдам жүру (PWM 90%)

· Жарық аз → баяу жүру (PWM 40%)

· Жарық өте аз → тоқтау

Бұл – “light-responsive robot”.

11. TB6612FNG арқылы роботты сызықтан шығармай жүргізу

Тапсырма:
· 2 Line Sensor

· Сызық ортасында болу үшін мотор жылдамдығын өзгерту

· PID-тің қарапайым нұсқасын қолдану (P-бөлігі).

12. 90° және 180° бұрылысты есептеп орындау

Тапсырма:
Оқушы мотордардың шығыс жылдамдықтарына қарай 90° бұрылуға қажетті уақытты есептейді, сосын Python арқылы іске асырады.

13. “Smart Parking Robot” – тұраққа автоматты кіру
Тапсырма:
· Робот алға жүреді

· Қабырғаға жақындағанда тоқтайды

· Оңға бұрылып (pivot)

· 0.5 м жүріп

· Тұраққа кіреді

Күрделі қозғалыс сценарийін кодпен іске асыру.

14. Мотор жұмысын жазып алу (Log system)

Тапсырма:
· 30 секунд бойы PWM мәндерін жазу

· "motor_log.csv" файлына сақтау

· уақыт — PWM — бағыт түрінде.

Соңында графикпен көрсету.

15. Автономды роботтың толық қозғалыс циклі (Final Project)

Оқушы төмендегі логиканы іске асыратын бағдарлама жазады:

1. Робот 3 секунд алға жүреді

2. Ультрадыбыстық сенсор → кедергі < 20 см болса, тоқтайды

3. Мотор pivot режимінде солға бұрылады

4. Қайта алға жүреді

5. Line sensor қара сызықты көрсе — қозғалыс бағытын түзетеді

6. 20 секундтан кейін толық тоқтайды

Бұл — толыққанды мотор драйвер логикасына негізделген автономды робот.

21 – сабақ. Робот шассиін басқару логикасы

I деңгей — ЖЕҢІЛ (Робот қозғалысының негізгі командалары)

1. Алға жүру логикасы

Роботтың екі моторын 1–2 секунд бойы алға жүргізетін бағдарлама жаз.
Шарт: екі мотордың жылдамдығы бірдей болуы керек.

2. Артқа жүру логикасы

Екі моторды артқа жүргізетін функция жаз: backward(speed, time)

3. Оңға және солға бұрылу

Роботтың оңға және солға бұрылу логикасын екі бөлек функциямен орында:

· turn_right()

· turn_left()

4. Тоқтату функциясы

Роботты толық тоқтататын stop() функциясын жаз.

5. Роботтың кішкентай маршрут орындауы

Маршрут:
Алға → Оңға бұрыл → Алға → Тоқта

Оқушы осы қозғалысты код түрінде жазады.

II деңгей — ОРТА (Қозғалысты басқару алгоритмдері)

6. Роботтың жылдамдығын өзгерту

Оқушы PWM жылдамдықтарын 30%, 60%, 100% етіп өзгертіп, 3 түрлі жылдамдықпен алға жүргізеді.

7. Жылдам бұрылыс vs. баяу бұрылыс

Оқушы екі бұрылыс режимін салыстыратын код жазады:

· баяу бұрылыс — бір мотор тоқтайды

· жылдам бұрылыс — бір мотор артқа, екіншісі алға

Нәтижені терминалда түсіндіреді.

8. Роботтың 90° бұрылуын есептеу

Берілген мәлімет:

· Мотор жылдамдығы: 80%

· 90° бұрылу = 0.45 сек

Тапсырма:
Роботты дәл 90° бұрылтатын функция жаз, әрі 180° бұрылу уақытын өзі есептеу.

9. Роботтың квадрат сызу логикасы

Маршрут:
Алға → Оңға → Алға → Оңға → Алға → Оңға → Алға → Оңға

10. Роботтың шассиді тестілеу журналы

Робот 10 секунд алға жүрсін.

Осы уақытта:

· PWM

· мотор жағдайы

· уақыт
Журналға жазылсын (CSV файлына).

III деңгей — КҮРДЕЛІ (Сенсорлармен біріктірілген логика)

11. Ультрадыбыстық сенсор + мотор логикасы

Алға жүру → кедергі < 20 см → тоқтау → солға бұрылу → жалғастыру.

Робот толық «Obstacle Avoidance» алгоритмін орындайды.

12. Line Sensor арқылы жолдан шықпау логикасы

2 сенсор:

· Сол сенсор қара → робот оңға түзетеді

· Оң сенсор қара → робот солға түзетеді

· Екеуі де ақ → робот алға жүреді

13. Қуат азайғанда жылдамдықты тұрақтандыру

Батарея құлағанда жылдамдық төмендейді.

Оқушы:

· сенсордан ток/кернеу мәнін алады (немесе эмуляция)

· мотор PWM-ін автоматты түзететін алгоритм құрады.

14. Роботтың траекториясын бақылау логикасы

Робот 5 секунд алға жүреді, содан кейін:

· солға 30°

· қайта алға

· оңға 60°

· тоқтау

Бұл траекторияны оқушы өзі есептеп код жазады.

15. Роботтың толық автономды маршруты (Final Project)

Робот келесі қозғалысты толық орындауы тиіс:

1. Алға 3 сек

2. Кедергі анықталса → тоқтайды

3. 90° солға бұрылады

4. 2 сек алға жүреді

5. Line Sensor сызықты тапса → оған түзіледі

6. Сызық бойымен 5 сек жүр

7. Соңында толық тоқтайды

Бұл — нағыз автономды роботты басқару логикасы.

IV ДЕҢГЕЙ — ЖОҒАРЫ (Логика, қозғалыс, сенсор синтезі)

16. Роботтың “жұмсақ бұрылу” логикасын жасау

Жұмсақ бұрылу:

· бір мотор 100%

· екінші мотор 60%

Оқушы роботтың бұрылу радиусын өлшеп, есептейді.

17. Роботқа S-тәрізді траектория орындату

Робот мынаны орындасын:

1. 1 сек оңға ауытқу

2. 1 сек солға ауытқу

3. 2 сек алға

S әрпіне ұқсас қозғалыс.

18. Роботтың “жылдамдық профилін” құру

Робот қозғалысы:

· баяу бастау

· ортасында жылдам жүру

· соңына қарай баяу тоқтау

Оқушы PWM профилін график түрінде салады.

19. Робот шассидің динамикасын тексеру

Оқушы:

· PWM → жылдамдық

· салмақ артқанда → жылдамдық өзгерісін тәжірибе арқылы өлшеп, график жасайды.

20. Ауыспалы траектория: солға → түзу → оңға

Оқушы роботқа келесі траекторияны орындатсын:

· 30° солға

· түзу 2 сек

· 45° оңға

· 1 сек алға

V ДЕҢГЕЙ — СЕНСОРЛАРМЕН БІРІККЕН КҮРДЕЛІ ЛОГИКА

21. Жарық сенсорымен автоматты бағыттау

Сол LDR жарығы көп болса → робот солға

Оң LDR жарығы көп болса → робот оңға бұрылады

Ортасы тең кезде — алға.

➡ “Жарық іздеуші робот” алгоритмі.

22. Газ сенсорына реакция жасайтын робот

MQ-2 жоғары мән берсе → робот артқа жүріп қауіпті аймақтан шығады.
Таза аймаққа шыққанда → роботы тоқтайды.

23. Робот жоғарғы кедергіден айналып өту

Ультрадыбыстық сенсор < 20 см → робот тоқтайды
Оң жақта бос орын бар ма (дополнительный сенсор)? → бар болса оңға бұрылады
Жоқ болса → солға бұрылады

Содан соң жалғастырады.

24. Екі конустың арасымен өтетін траектория

Алдыңғы IR сенсорлар “конус” деп есептелетін объектіні анықтаса:
Робот:

· сол–оң ауытқулар жасап,

· екі кедергінің ортасымен өтеді.

Бұл – “slalom” қозғалысы.

25. Шассидің “жеделдеу–тежеу” динамикасын модельдеу

Оқушы роботқа:

· 0% → 100% дейін

· 100% → 0% дейін жылдамдықты өзгертіп орындатады.
PWM–уақыт графигін салады.

VI ДЕҢГЕЙ — ЖОБАЛЫҚ / ПРОФИ ДЕҢГЕЙ

26. Роботтың 2D картасы (Dead Reckoning)

Роботтың қозғалысын өлшеу:

· алға жүрген уақыт

· бұрылған бұрыш

Соның негізінде роботтың координаталарын есептеу (x, y).

27. “Қақпа ашу” миссиясы

Робот сызық бойымен жүріп → Line Sensor қара сызық тоқтаған жерге жетсе → Сервомотор арқылы қақпа ашады → 1 сек үзіліс → алға жүреді.

28. Роботтың “аңду режимі” (chase mode)

Алдыңғы ультрадыбыстық сенсор жылжымалы нысанды бақылайды.
Қашықтық 15–40 см болса → робот оны “қуып жүреді”.
Өте жақындаса → тоқтайды.

29. Роботтың энергияны үнемдеу режимі

Оқушы алгоритм жазады:

· робот 10 секунд кедергі көрмесе → жылдамдығын 40%-ға түсіреді

· кедергі пайда болса → жылдамдығын 80–100% қылады

30. FULL AUTONOMOUS MISSION – Роботтың толық маршрут миссиясы

Робот толық автономды миссия орындайды:

1. Алға 3 сек

2. Сызықты тауып, оған түзіледі

3. Сызық бойымен 10 сек жүреді

4. Кедергі көрсе → айналып өтеді

5. Жарық аймағын тапқанда → тоқтайды

6. 2 секунд күтіп → базаға солға бұрылып қайтады

Бұл — толық кешенді шасси басқару жобасы.

22 – сабақ. Python-пен жарық сигналын (LED, buzzer) басқару

I ДЕҢГЕЙ — ЖЕҢІЛ ТАПСЫРМАЛАР (LED/Buzzer негіздері)

1. Жай LED-ті жағу және өшіру

Python көмегімен:

· LED-ті 2 секундқа қос

· 2 секундқа өшір

2. LED-ті бірнеше рет жыпылықтату

LED 5 рет жанып-сөнетін бағдарлама жаз.

Әр күй 0.5 секунд болсын.

3. Buzzer-ді қосу және өшіру

Buzzer-ді 1 секундқа істетіп, кейін өшір.

4. Buzzer-мен “тітім” дыбысын шығару

Buzzer-ді 5 рет қысқа “пі-пі-пі” етіп дыбыс шығарт.

5. LED түсін анықтайтын код жазу (RGB болса)

RGB LED пайдалану:

· Қызыл

· Жасыл

· Көк
түстерін жеке-жеке қосу.

II ДЕҢГЕЙ — ОРТАША ТАПСЫРМАЛАР (шартты логика + сигнал)

6. Төтенше жағдай сигналы

Қашықтық сенсоры (немесе RANDOM мән) 20-дан аз болса →

· LED қызыл жанады

· Buzzer “пі-пі-пі” етіп қосылады

7. LED арқылы SOS сигналын шығару

Морзе кодымен «SOS» жасайтын логика жасаңдар:

· … (үш қысқа)

· — — — (үш ұзақ)

· … (үш қысқа)

8. Buzzer-мен әртүрлі тон (frequency) шығару

Екі түрлі жиілікпен дыбыс шығару:

· 500 Hz

· 1000 Hz

Оқушылар дыбыс айырмашылығын тексереді.

9. LED жолағын “толқын” күйінде жағу

Бірнеше LED болса:

LED1 → LED2 → LED3 → LED4

қайта кері бағытта “толқын тәрізді” тиімді жарық анимациясын жаса.

10. Түнгі режим (Dark mode)

LDR (жарық сенсоры) аз жарық берсе →

· LED автоматты түрде жанады

· Buzzer үнсіз

· Жарық жоғары болса → LED өшеді.

III ДЕҢГЕЙ — КҮРДЕЛІ ТАПСЫРМАЛАР (алгоритм, сенсор, автоматтандыру)

11. “Светофор” моделін жасау

3 LED:

· Қызыл → 3 сек

· Сары → 1 сек

· Жасыл → 3 сек

Шынайы жол қозғалысы сияқты циклмен қайталансын.

12. Қауіпсіздік дабылы (Alarm System)

Ультрадыбыстық сенсор < 20 см →

· LED қызыл жанады

· Buzzer қатты дыбыс шығарады < 10 см →

· Buzzer үзіліссіз жұмыс істейді

· Кері шыққанда → бәрі өшеді.

13. Жолақ LED анимациясы (progress bar)

Оқушы уақыт бойынша LED жолақ жасайды:
0 сек → 1 LED
1 сек → 2 LED

2 сек → 3 LED т.с.с.

Прогресс бар секілді.

14. Музыкалық Buzzer — қарапайым әуен шығару

Buzzer-ді пайдаланып 5 нотадан тұратын әуен құрастыр:
(мысалы: до–ре–ми–фа–сол) Дыбыс жиіліктерін Python арқылы басқар.

15. FULL SECURITY PROJECT — толық қауіпсіздік жүйесі
Оқушы келесі мини-жобаны орындайды:

1. Жарық сенсоры арқылы түн/күн режимін анықтау

2. Түн режимінде қозғалыс сенсоры қозғалыс анықтаса →

· LED қызыл жанып

· Buzzer 5 рет пи-пи етіп

· Терминалға “Intruder Alert!” шығару

3. Күн режимінде — жүйе өшеді

Бұл — нақты қауіпсіздік дабыл жүйесінің моделі.

23 – сабақ. Робот траекториясы: бұрылу бұрышын есептеу, математикалық модель

I БӨЛІМ. Бұрылу бұрышын есептеу (кинематика негіздері)

1. Роботтың бұрылу бұрышын уақыт бойынша есептеу

Берілген:

· Мотор жылдамдығы (PWM): 70%

· 90° бұрылуға қажетті уақыт: 0.45 с

Тапсырма:
1. 30°, 60°, 120° бұрылу үшін уақытты есепте:

t=θ90°×0.45t = \frac{\theta}{90°} \times 0.45t=90°θ​×0.45 

2. Python-да turn(angle) функциясын жаз.

3. Роботты 30°, 60°, 120° бұрылтатын сценарийді орында.

2. Роботтың бұрылу радиусын есептеу

Берілген:

· Дөңгелектер арасындағы қашықтық (track width): 14 см
· Бір мотор 100%, екіншісі 60% жылдамдықпен жұмыс істейді

Тапсырма:
1. Бұрылу радиусын формуламен тап:

R=W∣vL−vR∣×vLR = \frac{W}{|v_L - v_R|} \times v_LR=∣vL​−vR​∣W​×vL​ 

2. Оқушы нақты радиусты есептеп, notebook-қа жазсын.

3. Роботқа осы радиуспен бұрылыс орындатын код құру.

3. Pivot turn және smooth turn айырмашылығын анализдеу

Pivot: бір мотор алға, екінші артқа

Smooth: бір мотор жылдам, екіншісі баяу

Тапсырма:
1. Екі жағдайда да бұрылу уақытын өлше

2. Бұрылу бұрышын Python формуласы арқылы есепте

3. Нәтижені кесте + графикпен салыстыр.

II БӨЛІМ. Координаталық модельдеу (2D қозғалыс)

4. Роботтың (x, y) координаталарын есептеу (dead reckoning)

Берілген:

· Робот 2 секунд алға жүрді

· 30° солға бұрылды

· Тағы 3 секунд алға жүрді

Тапсырма:
1. Роботтың соңғы координатасын есепте:

x=dcos⁡θ,y=dsin⁡θx = d \cos\theta, \quad y = d \sin\thetax=dcosθ,y=dsinθ 

2. Python-да 2D модель жасайтын функция жаз

3. Шығару: “Роботтың соңғы орны: (x=?, y=?)”

5. Робот траекториясын визуализациялау

Оқушы Python matplotlib арқылы робот қозғалысын салу керек:

Маршрут:

· алға 20 см

· оңға 90°

· алға 10 см

· солға 45°

· алға 15 см

Тапсырма:
1. Әр қозғалыстан кейін x,y координатасын есепте

2. Барлық нүктені графикте қос

3. Робот жүрісін сызықпен бейнеле

6. Роботтың бұрылу кинематикасы: бұрылыс ортасын есептеу

Берілген:

· Дөңгелек арасы: 12 см

· Сол мотор: 100%

· Оң мотор: 50%

Тапсырма:
1. Бұрылыс ортасын есепте

2. Бұрылу шеңберін график түрінде көрсет

3. Қозғалыс моделін Python бағдарламасында бейнеле

III БӨЛІМ. Траектория жоспарлау (path planning)

7. Роботқа “үшбұрыш” траекториясын салдыру

Робот келесі маршрутты орындауы тиіс:

1. Алға 20 см

2. 120° бұрылу

3. Алға 20 см

4. 120° бұрылу

5. Алға 20 см

Тапсырма:
1. Үшбұрыш координаталарын есептейтін алгоритм құру

2. Роботтың графигін сызу

3. Бұрыштық қателерді есептеу

8. Робот траекториясының қателігін өлшеу

Берілген:

· Роботтың жоспарланған координаталары

· Нақты өлшенген координаталар

Тапсырма:
1. Қате формуласы:

E=(x2−x1)2+(y2−y1)2E = \sqrt{(x_2 - x_1)^2 + (y_2 - y_1)^2}E=(x2​−x1​)2+(y2​−y1​)2​ 

2. Әр нүктедегі қатені есептеп, кестеге жаз

3. Ең үлкен қателерді талдау

9. “Өгіз көзі” (bullseye) миссиясы

Робот нысана ортасына жетуі керек.

Берілген:

· Нысана координатасы: (50 см, 70 см)

· Робот бастапқы координатасы: (0,0)

Тапсырма:
1. Роботқа бағыт бұрышын есепте:

θ=arctan⁡(yx)\theta = \arctan\left(\frac{y}{x}\right)θ=arctan(xy​) 

2. Қашықтықты тап

3. Бұрылу → алға жүру алгоритмін құру

IV БӨЛІМ. Жоғары деңгейлі алгоритмдер

10. Роботтың шеңбермен қозғалысын модельдеу

Берілген:

· Бұрылу радиусы: 20 см

· Бұрыш: 180°

Тапсырма:
1. Шеңбер доғасының ұзындығын есепте

L=RθL = R\thetaL=Rθ 

2. Роботты осы доғаны орындауға бағыттау

3. Координаталарды графикпен көрсету

11. Роботтың параболалық траекториясын есептеу (стандартты емес)

Робот жылдамдығы алдыңғы және артқы дөңгелектерде әртүрлі болғанда параболалық қозғалыс пайда болады.

Тапсырма:
1. Параметрлік теңдеу жаса

2. 10 нүкте есептеп, график сал

3. Роботқа осы қозғалысты модельдеу

12. Роботқа “кедергіден айналып өту” траекториясын құру

Кедергі координатасы (30,30)
Робот бастапқы координаты (0,0)

Тапсырма:
1. Катет бойынша айналып өтетін 3 нүкте анықтау

2. Маршрутты есептеу

3. Графикте көрсету

4. Қашықтықтың жалпы ұзындығын есептеу

V БӨЛІМ. Математикалық модель + робот басқаруы

13. Робот бұрылысын бұрыштық жылдамдық арқылы есептеу

Берілген:

· Бұрыштық жылдамдық: w = 1.2 rad/s

· Робот бұрыш = 2 rad

Тапсырма:
1. Бұрылу уақытын есепте

t=θwt = \frac{\theta}{w}t=wθ​ 

2. Роботқа осы уақытқа motor.turn() функциясын қолдану
3. Нәтижені тексеру

14. Робот траекториясын интегралдау әдісімен есептеу

dx/dt = v·cos(θ)

dy/dt = v·sin(θ)

dθ/dt = ω

Тапсырма:
1. Python-да 0.1 s қадаммен 20 қадам интеграция жаса

2. Координаталарды кестеге түсір

3. Роботтың соңғы орнын анықта

15. Толық автономды математикалық модель (FINAL PROJECT)

Робот келесі толық маршрутты орындауы тиіс:

Маршрут:
· 0° бағытта 30 см

· 45° бұрылу

· 20 см алға

· Кедергі (<20 см) анықталса → бұрылысты математикалық модель арқылы дұрыс бағытқа ауыстыру

· 90° бұрылыс

· Соңғы нүктеге (50, 50 см) жету

Тапсырма:
✔ Барлық бұрыштарды есептеу

✔ Барлық қашықтықтарды есептеу

✔ Траекторияның толық графигін салу

✔ Робот координаталарын қадам-қадамымен шығару

✔ “Trajectory complete” деп қорытынды беру
Бұл — толық робот траекториясына арналған есептеу моделі.

IV бөлім. РОБОТ МОДЕЛДЕРІ ЖӘНЕ АЛГОРИТМДЕР

24 – сабақ. Кедергіден қашатын роботтың толық алгоритмі

1-тапсырма. Кедергіні анықтау модулін жасау

Мақсаты: Сенсор деңгейінде “кедергі бар/жоқ” логикасын дұрыс құру.

Шарты:
· Ультрадыбыстық сенсор (немесе IR сенсор) көрсеткішін оқы.

· Егер қашықтық < 20 см → obstacle = True, әйтпесе False.

· Python-да detect_obstacle() функциясын жаз, тек True/False қайтарады.

· Функцияның жұмысын 10 рет өлшеу арқылы тексер (терминалға шығарып).

2-тапсырма. Негізгі қозғалыс функцияларын дайындау

Мақсаты: Роботтың барлық базалық қозғалыс командаларын бөлек функцияға бөлу.

Шарты:
· forward(speed), backward(speed), turn_left(), turn_right(), stop()

· Әр функция мотор драйверіне сәйкес GPIO пиндерін басқарады.

· Қысқа тест:

1. Алға 2 сек

2. Оңға бұрыл

3. Артқа 1 сек

4. Тоқта

3-тапсырма. Кедергі анықталғанда тоқтайтын робот

Мақсаты: Сенсор + қозғалыс логикасын байланыстыру.

Шарты:
· Робот алға жүреді.

· Алға жүру кезінде сенсорды үздіксіз оқиды.

· Егер detect_obstacle() → True болса:

· Робот дереу тоқтайды

· Терминалға: “Obstacle detected! Stopping…” деп жазады.

4-тапсырма. “Қарапайым қашу” алгоритмі

Мақсаты: Кедергіден оңай айналып өту логикасы.

Шарты:
· Робот алға жүреді.

· Кедергі шыққанда:

1. Тоқтайды

2. 0.5 сек артқа жүреді

3. 0.5 сек оңға бұрылады

4. Қайта алға жүруін жалғастырады

Алгоритмді циклмен іске қос.

5-тапсырма. Алгоритмнің блок-схемасын салу

Мақсаты: Роботтың толық жұмысын схема түрінде түсіну.

Шарты:
· Кедергіден қашатын роботтың алгоритмін блок-схема (flowchart) етіп сал:

· START

· Алға жүру

· Кедергі бар ма?

· Бар болса → тоқтау, артқа, бұрылу, жалғастыру

· Жоқ болса → алға

· Оқушы схемаға өз қолымен “шарт”, “процесс”, “цикл” белгілерін қояды.

6-тапсырма. Айнымалы қашықтық шегін қолдану

Мақсаты: Роботтың “сезімталдығын” өзгерту.

Шарты:
· safe_distance деген айнымалы енгіз (мысалы, 15–30 см).

· Пайдаланушыдан (input) шекті мәнді оқып, соған байланысты кедергіге реакция жаса.

· Түрлі мәндерге (15, 20, 30) сынап, қайсысы ыңғайлы екенін талдап жаз.

7-тапсырма. Кедергілерді санап жүру

Мақсаты: Роботтың айналған кедергілер санын есептеу.

Шарты:
· Робот қозғалыс кезінде кедергі анықталған сайын count айнымалысын 1-ге арттыр.

· Терминалға: “Avoided obstacles: X” деп шығарып отыр.

· Белгілі бір уақыт (мысалы, 1 минут) ішінде айналып өткен кедергілер санын көрсет.

8-тапсырма. “Бос жақты таңдау” алгоритмі

Мақсаты: Робот оң немесе сол жақтың қайсысы бос екенін өзі таңдасын.

Шарты:
· Робот тоқтаған кезде:

· Оң жаққа қысқа бұрылып, сенсор көрсеткішін өлшейді

· Сол жаққа қысқа бұрылып, өлшейді

· Қай жақта қашықтық көп болса – сол жаққа бұрылып, әрі қарай жүрсін.

· Бұл алгоритмді Python-мен іске асыр.

9-тапсырма. “Лабиринттен шығу” моделін құру (simplified)

Мақсаты: Жай лабиринт логикасын түсіну.

Шарты:
· Роботқа қарапайым орта моделін бер (мысалы: алда қабырға, оң жақ бос, сол жақ бос емес).

· Алгоритм:

· Алда кедергі → алдымен оң жақты тексер

· Оң жақ бос болмаса → сол жақ

· Өз логикаңды псевдокод немесе Python-мен жаз.

10-тапсырма. Робот траекториясын журналға жазу

Мақсаты: Роботтың жүрісін лог-файлға жазу.

Шарты:
· Робот әр әрекет жасағанда (алға, артқа, бұрылу, тоқтау, кедергі тапты) файлға жазып отыр:

· уақыт

· команда

· кедергіні анықтады ма

· Соңында файлды ашып, маршрутты мәтін түрінде талдау.

11-тапсырма. Роботқа “қауіпті аймақтан қашу” режимін қосу

Мақсаты: Кедергі тым жақын болғанда шұғыл әрекет.

Шарты:
· Егер қашықтық:

· 30–20 см → жай қашу алгоритмі (арқаға, бұрылу)

· 20–10 см → тез артқа + ұзақ бұрылу

· 10 см-ден аз → бірден артқа максималды жылдамдықпен

Оқушы үш деңгейлі кедергі реакциясын кодқа енгізеді.

12-тапсырма. Жүріс графигі: “Кедергілер картасы”

Мақсаты: Роботтың ортадағы жүрісін математикалық модельдеу.

Шарты:
· Роботтың жүріс бағыты мен кедергіні анықтаған нүктелерін тізімге сақта.

· Python-да x,y координаттарын (шартты түрде) есептеп, matplotlib-пен траектория сал.

· Кедергі болған нүктелерді графикте басқа түспен белгіле.

13-тапсырма. Robot state-machine (күйлік машина) құру

Мақсаты: Алгоритмді “КҮЙЛЕРГЕ” бөліп басқару.

Күйлер:
· IDLE (күту)

· MOVING_FORWARD

· AVOIDING_OBSTACLE

· TURNING

Шарты:
· Python-да state айнымалысымен күйлік машина құрып, кедергіге байланысты күйлер ауысып отырады.

· Терминалда ағымдағы күйді шығарып отыру.

14-тапсырма. “Энергияны үнемдейтін робот”

Мақсаты: Кедергі аз аймақта энергияны үнемдеу.

Шарты:
· Егер робот 10 секунд бойы кедергі көрмесе → жылдамдығын 50%-ға түсіру.

· Кедергі анықталса → жылдамдығын 80–100% қылу.

· Логика: қауіп бар жерде жылдам, қауіп жоқ жерде үнемді жұмыс істейді.

15-тапсырма (FINAL PROJECT). Толық автономды “Кедергіден қашатын робот”

Мақсаты: Барлық жасалған бөліктерді бір толық жобаға біріктіру.

Шарты:
Робот келесі алгоритмді толық орындауы керек:

1. START → алға жүру

2. Сенсорды үзіліссіз оқу

3. Егер қашықтық < safe_distance:

· тоқтау

· жағдайды талдау (оң/сол жақты тексеру)

· бос жаққа бұрылу

· алға жүруді жалғастыру

4. Кедергілер санын санау

5. 1 минут жұмыс істеген соң тоқтау және есеп беру:

· қанша кедергіден қашты

· қанша рет бағыт ауыстырды

Қорытынды:
Оқушы өз роботының алгоритмін қысқаша мәтінмен түсіндіріп, артықшылықтары мен кемшіліктерін талдайды.

25 – сабақ. Сызық бойымен жүретін робот (Line-following robot)

I БӨЛІМ. ДАЙЫНДЫҚ (Сенсор тесті, базалық басқару)

1. Line sensor көрсеткіштерін тексеру

Мақсаты: сенсор қалай жұмыс істейтінін түсіну.

Тапсырма:
· 1 немесе 2 (міндетті емес 3) IR line sensor орнат

· Қара жол → LOW, Ақ фон → HIGH мән беретінін тексер

· 20 рет өлшем жасап, терминалға шығару.

2. Сол және оң сенсордың логикасын анықтау

Сол сенсор “қара” көргенде → LEFT = 1
Оң сенсор “қара” көргенде → RIGHT = 1

Тапсырма:
· Екі сенсордың мәндерін real-time режимде шығару

· Қолмен қағаздағы сызықты қозғап көріп, мәндердің айырмашылығын бақылау.

3. Роботтың негізгі қозғалыс функцияларын жасау

Тапсырма:
· forward(speed)

· turn_left(speed)

· turn_right(speed)

· stop()
функцияларын толық іске асыру.

II БӨЛІМ. ҚАРАПАЙЫМ LINE-FOLLOWING ЛОГИКАСЫ
4. Сызық бойында қарапайым жүру алгоритмі

Мақсаты: негізгі үш шартты орындау.

Тапсырма:
Робот келесі шарттарды орындасын:

· Екі сенсор ақ → алға

· Сол сенсор қара → солға ауытқу

· Оң сенсор қара → оңға ауытқу

Алгоритмді шексіз циклге енгіз.

5. Шұғыл бұрылыс бар сызықтан өту

Тапсырма:
· Сызық кенет 90° бұрылған жағдайда робот тоқтап қалмауы үшін

сол сенсор қара → ұзақ бұрылыс

оң сенсор қара → ұзақ бұрылыс логикасын қос.

6. Ақ-аймақтан қайта сызыққа түсуді үйрету

Кез келген себеппен робот сызықтан шығып кетуі мүмкін.

Шарты:
· Егер екі сенсор да ақ → робот сызықты издеуге кіріседі

· Солға 0.4 сек бұрыл

· Таппаса — оңға 0.4 сек бұрыл

· Тапқанша қайталасын

Бұл – “lost line recovery” алгоритмі.

III БӨЛІМ. ЖЕТІЛДІРІЛГЕН LINE-FOLLOWING АЛГОРИТМІ

7. Пропорционалды бақылау (P-control) енгізу

Сенсор мәндеріне сәйкес робот жылдамдығын өзгерту арқылы
қимылдың тегістігін арттыру.

Тапсырма:
· Сол сенсор – x мән

· Оң сенсор – y мән

· Error = x – y

· Correction = Kp × Error

· Robot сол/оң мотор жылдамдығын түзету

8. Үш сенсорлы жүйе: орталық сенсор логикасы

Орталық сенсор қара → робот тура жүр

Сол қара → солға

Оң қара → оңға

Тапсырма:
Орталық сенсор көмегімен сызықты “орнында ұстайтын” толық код жаз.

9. Шеңберлі жолдан өту

Жол шеңбер жасалған:

Тапсырма:
· Сенсор жағдайын тәжірибе арқылы бақыла

· Шеңбер бойымен тұрақты жүру алгоритмін құру

· Роботты шеңберден шықпайтындай етіп басқар.

10. Бірнеше бұрылысы бар маршруттан өту

Жол бірнеше күрделі түрде жасалған:

┐──┘┐──┘  

Тапсырма:
· Әр бұрылыстан өтер кезде роботтың реакциясын кодқа енгіз

· Бүктелген траекторияны толық өтіп шығу

IV БӨЛІМ. КЕШЕНДІ ТРАЕКТОРИЯ ЖӘНЕ ИНТЕЛЛЕКТ

11. Фигуралы траектория (зигзаг, S-тәрізді жол)

Сызықтағы күрделі қозғалыс алгоритмін жазу:

· Сол → оң → сол → оң

Робот жылдамдық пен бұрышты автоматты реттеп жүруі керек.

12. “Тұйық жол” (dead-end) логикасын енгізу

Сызық бір жерде бітеді.

Тапсырма:
· Робот сызық аяқталғанын түсінгенде тоқтауы керек

· Оң/сол варинттерді іздеу

· Қайта сызыққа түсу

13. Үлкен кедергіден айналып өту + сызыққа оралу

Жолда кедергі орналасқан.

Тапсырма:
· Робот obstacle avoidance жасайды

· Кедергіден өткен соң сызықты қайта табады

· Жолды жалғастырады

(Сызық іздеу алгоритмі — №6 тапсырмадан)

14. PID контролмен line-following жаса

Толық PID (P+I+D) логикасын қолдану:

error=L−Rerror = L - Rerror=L−R P=Kp⋅errorP = K_p \cdot errorP=Kp​⋅error I=I+errorI = I + errorI=I+error D=error−previousD = error - previousD=error−previous 

Тапсырма:
· PID тұратын толық қозғалыс теңдеуін құру

· Роботқа қолдану

· PID-тің әр бөлігінің әсерін тест ету

15. FINAL PROJECT – Күрделі line-following миссиясы
Робот келесі миссияны толық орындауы керек:

Маршрут:
1. Сызық бойымен 20 секунд жүру

2. 90° солға бұрылу (сызық бойымен)

3. кең шеңбер сегментінен өту

4. Сызық жоғалғанда → іздеу режиміне өту

5. Тауып → жалғастыру

6. Соңында белгіленген finish аймағында тоқтау

Оқушының міндеті:
· Толық алгоритмді құру

· Қозғалыс логикасын кезеңдерге бөлу

· Қателерді талдау

· Қорытынды есеп жазу

26 – сабақ. Bluetooth/Wi-Fi байланыс арқылы роботты басқару

I БӨЛІМ. Байланыс орнату және деректер алмасу

1. Bluetooth модулін (HC-05/06) тестілеу

Мақсаты: Модуль дұрыс байланыса ма, сигнал қабылдай ма — тексеру.

Тапсырма:
· Робот пен телефон/компьютер арасында Bluetooth жұптастыру

· Python арқылы “HELLO ROBOT” мәтінін жіберу

· Робот модулінің RX/TX арқылы келген мәтінді терминалға шығару

· 10 рет қайталап деректердің дұрыстығын тексеру

2. Wi-Fi арқылы TCP/UDP қосылымын құру (ESP8266/ESP32)

Тапсырма:
· Robot = server

· Компьютер/телефон = client

· Wi-Fi желісі арқылы “MOVE”, “STOP” командаларын жіберу және оқу

· Қосылым орнату уақытын өлшеу

· Байланыс сапасын (response time) бағалау

3. Байланыс үзілісін өңдеу (connection lost handler)

Сымсыз байланыс жиі үзіледі.

Тапсырма:
· Егер 1 сек ішінде командалар келмесе → робот тоқтайды

· Қосылым қайта орнаса → жалғастырады

· “Connection lost / restored” хабарламаларын шығару

II БӨЛІМ. Қашықтан басқару командаларын құру

4. Bluetooth арқылы роботты WASD командаларымен басқару

Телефоннан/компьютерден жіберілетін командалар:

	Команда
	Іс-әрекет

	W
	Алға

	S
	Артқа

	A
	Солға

	D
	Оңға

	X
	Тоқтау


Тапсырма:
· Python скрипт осы командаларды қабылдап, моторларға сәйкестендіріп орындауы керек

· Командаларды үздіксіз қабылдайтын цикл құру

5. Роботқа жылдамдықты қашықтан өзгерту

Қолданушы мысалы:

SPEED 60

SPEED 90

деп жіберсе — роботтың PWM жылдамдығы өзгереді.

Тапсырма:
· Speed командаларын оқу

· PWM мәндерін сәйкестендіру

· Роботтың нақты жылдамдығын терминалға шығару

6. Роботқа күрделі командалар беру

Қолданушының командасы:

MOVE 30CM

TURN 90

MOVE 10CM

Тапсырма:
· Команданы бөліктерге бөлу (move/turn)

· Қашықтық → уақыт → қозғалысқа айналдыру

· Алгоритмді толық іске асыру

III БӨЛІМ. Деректерді кері жаққа жіберу (feedback monitoring)

7. Роботтың сенсор мәліметтерін Bluetooth/Wi-Fi арқылы жіберу

Сенсорлар:

· Қашықтық (HC-SR04)

· Жарық (LDR)

· Температура (DHT11)

Тапсырма:
· Сенсор деректерін JSON форматында телефонына/компьютерге жіберу

· Real-time мониторинг жасау

· Әр 0.5 сек сайын жаңарту

Мысалы:

{"distance":18, "light":320, "temp":26}

8. Live графика: Wi-Fi арқылы келген деректерді real-time сызу

Тапсырма:
· Роботтан Wi-Fi арқылы келетін қашықтық мәндерін
matplotlib анимация (FuncAnimation) арқылы real-time графикке түсіру

· График үзілмей жаңарып тұруы керек

9. Қос бағытты байланыс: робот ↔ компьютер

Тапсырма:
· Компьютер роботқа команда жібереді

· Робот команданы орындайды

· Орындау нәтижесін/жағдайын қайта кері жібереді (“OK”, “DONE”, “FAILED”, “BLOCKED” сияқты статустар)

IV БӨЛІМ. Күрделі басқару және автономиялық режим

10. “Mixed Mode”: қолмен басқару + автопилот

Тапсырма:
· Bluetooth қолданушы роботты басқарады

· Ал робот кедергі көрсе → өзі тоқтайды немесе бұрылады

· Автоном режимі басым болуы керек

· Қол режиміне тек қауіпсіз аймақта оралу

Бұл — жартылай автономды робот логикасы.

11. Смартфонды джойстик ретінде пайдалану

Телефон сенсоры:

· Accelerometer

· Gyroscope

Тапсырма:
· Телефонды еңкейткен бағытқа робот бұрылады

· Алға еңкейсе → робот алға

· Артқа → робот артқа

· Жанға → құлықсыз бұрылыс

· Bluetooth арқылы angle (γ) мәндерін алу және қозғалысқа айналдыру

12. Wi-Fi арқылы Web-интерфейспен роботты басқару

Тапсырма:
· Роботтың IP адресі бойынша веб-бет жасау

· Бетте W, A, S, D, Stop батырмалары болсын

· Батырмаларға басқанда робот қозғалады

· Қосымша: сенсор көрсеткіші вебте real-time жаңарсын

V БӨЛІМ. ЖОБАЛЫҚ ДЕҢГЕЙДЕГІ ТАПСЫРМАЛАР

13. Full-Telemetry Dashboard (Bluetooth/Wi-Fi арқылы)

Тапсырма:
· Робот келесілерді real-time жіберіп отыруы керек:

· жылдамдық

· кедергі қашықтығы

· температура

· мотор күйі

· батарея деңгейі (эмуляция)

· Компьютерде осы мәліметті dashboard ретінде графикамен көрсету

14. “Follow The Light” — жарықты қуатын робот (Wi-Fi control)

Тапсырма:
· Оператор “LIGHT MODE” командасын жібереді

· Робот LDR сенсорлары арқылы жарық бағытын табады

· Wi-Fi арқылы операторға:

· жарық деңгейлерін

· бұрылу бұрышын

· қозғалыс жағдайын жіберіп отырады

· Жарық көзі табылғанда тоқтайды

15. FULL PROJECT – Bluetooth/Wi-Fi толық басқарылатын робот
Робот келесі толық миссияны орындайды:

1) Байланыс орнату
· Bluetooth немесе Wi-Fi арқылы сервер/клиент режим.

2) Қолмен басқару режимі
· WASD командалары

· жылдамдықты өзгерту

· шұғыл тоқтау

3) Автоном режим
· Кедергіден қашу

· Сызық бойымен жүру (қосымша опция)

4) Телеметрия режимі
· қашықтық

· температура

· жылдамдық

· батарея

· мотор күйі

5) Web/Bluetooth панелі арқылы бақылау
· Real-time графика

· Кері байланыс хабарламалары

6) Қорытынды есеп
Оқушы толық жобаның жұмысын түсіндіреді:

· алгоритм

· байланыс архитектурасы

· командалар протоколы

· қиындықтар

· тест нәтижелері

Бұл — толыққанды IoT + роботика үйлескен үлкен жоба.

27 – сабақ. Python және камера: объектіні тану (OpenCV basics)

I БӨЛІМ. Камерамен жұмыс істеу

1. Камераны іске қосу және real-time бейнені көрсету

Тапсырма:
· OpenCV арқылы камераны аш

· Кадрларды real-time көрсет

· Терминалға FPS (кадр/сек) шығарып отыр

· ESC пернесін басқанда камера жабылуы керек

2. Камерадан кадрды өңдеу (grayscale, blur)

Тапсырма:
· Әр кадрды келесі форматтарға айналдыр:

· grayscale

· blur (Gaussian)

· edge detection (Canny)

· Бір терезеде 3 кадрды қатар көрсет

II БӨЛІМ. Түстерді тану (Color Detection) – HSV қолдану

3. Белгілі бір түсті маскамен анықтау (қызыл/жасыл/көк)

Тапсырма:
· HSV кеңістігіне конвертациялау

· Маскалау (inRange)

· Қызыл түсті анықтау алгоритмін жазу

· Маска + түсті контурмен белгілеу

· Нәтижені 2 терезеде көрсету: ORIGINAL + MASK

4. Түсті объектінің центрін табу

Тапсырма:
· Қызыл шар/объект анықталсын

· Контурды табу

· Контурдың центрін (cx, cy) есептеу

· Кадрға центрді белгілеу (дөңгелек + крест)

· Координатаны экранға шығару

5. Түс арқылы объектіні қадағалау (tracking)

Тапсырма:
· Бір түсті объектіні камера объектісі қозғалған сайын қадағалау

· Центрді картада жазып, “із қалдыру” режимін қосу

· Роботқа арналған x (сол/оң) қателік алгоритмін көрсету (error = center_x - frame_center)

III БӨЛІМ. Пішіндерді тану (Shape Detection)

6. Контурлар арқылы пішінді тану

Тапсырма:
· Камерадан контурларды табу

· Контурдың “approxPolyDP” арқылы типін анықтау:

· 3 бұрыш → треугольник

· 4 бұрыш → төртбұрыш

· 6+ бұрыш → шеңберге жақын

· Әр пішінді өз атымен кадрда жазу

7. Үлкен объектіні таңдау және белгілеу

Тапсырма:
· Контурлардың ішіндегі ең үлкенін табу

· Тек соны ғана қызыл түспен қоршау

· Квадрат, шеңбер немесе тік төртбұрыш екенін анықтау

IV БӨЛІМ. Объектіні тану + робот басқару алгоритмдері

8. Объектінің бағытын анықтау (сол/оң)

Тапсырма:
· Қызыл объект камера ортасынан сол жақта болса — “LEFT”

· Оң жақта болса — “RIGHT”

· Тура ортасында болса — “CENTER” деп шығару

· Роботты басқару үшін команданы дайындау
(turn_left(), turn_right(), forward())

9. Объектіні қуу алгоритмі (“Object Following Robot” идеясы)

Тапсырма:
· Объектінің х координатасын оқып

· Қателікті есептеу:

error=centerx−frame_centererror = center_x - frame\_centererror=centerx​−frame_center 

· Егер error > 50 → “оңға бұрыл”

· error < -50 → “солға бұрыл”

· error ≈ 0 → “алға жүру”

➡ Бұл — камера арқылы басқарылатын роботтың негізгі ИИ алгоритмі.

10. Объектінің қашықтығын шамалап өлшеу

Мақсаты: объектінің үлкен/кіші көрінуін пайдалану.

Тапсырма:
· Контур ауданы (area) арқылы объектінің жақын/алыс екенін анықтау

· area > 8000 → “Жақын”

· area < 2000 → “Алыс”

· Роботқа арналған әрекет:

· жақын → тоқтау

· алыс → алға жүру

V БӨЛІМ. OpenCV фильтрлері және интеллектуалды алгоритмдер

11. Motion Detection (қозғалысты тану)

Тапсырма:
· Камерадағы қозғалысты кадр айырмашылығы арқылы табу
· Қозғалатын аймақты контурмен белгілеу

· detected_motion = True/False флагын шығару
12. Background Subtraction қолдану

Тапсырма:
· MOG2 алгоритмімен фонды алып тастау

· Тек қозғалыстағы объектілер көрінетін етіп жасау

· Маска + контур арқылы объектілерді белгілеу

13. Камерадағы жарықты автоматты реттеу

Тапсырма:
· Кадрдың орташа жарық деңгейін есептеу

brightness=mean(frame)brightness = mean(frame)brightness=mean(frame) 

· Егер жарық тым күңгірт болса — histogram equalization қолдан
· Егер тым жарық болса — gamma correction қолдан
VI БӨЛІМ. Күрделі жобалар

14. Камера арқылы жолды тану (Line Detection)

Тапсырма:
· Камерадан сызық (қара/ақ) анықтау

· Canny Edge Detection → Hough Transform

· Сызық бағытын анықтау

· Роботқа командамалар беру: “солға”, “оңға”, “тура”

Бұл — vision-based line-following robot идеясының негізі.

15. FINAL PROJECT – Объектіні танитын толық автономды робот

Робот келесі миссияны орындауы тиіс:

1. Камера іске қосылады

2. Қызыл объектіні таниды

3. Объект бағытын анықтайды

4. Ортасына бағытталу үшін бұрылады

5. Қашықтығын бақылап, оған қарай жылжиды

6. Жақындап қалса — тоқтайды

7. Қозғалыс тоқтаса — объектіні жоғалтқанша іздейді

8. Барлық әрекеттерді лог-файлға жазады

Оқушы нәтижесі:
· толық OpenCV + робот интеграциясы

· нақты ИИ-логика

· объектіні қуу роботының прототипі

28 – сабақ. Жарыққа еретін робот (Light-following robot)
I БӨЛІМ. Жарықты анықтау және сенсор логикасы

1. Екі LDR сенсорын оқу және калибрлеу

Тапсырма:
· LDR сол және оң сенсор мәндерін оқы

· Мин/макс мәндерді анықтау (калибрлеу)

· 20 рет өлшеу жүргізіп, орташа мәнін шығару

· Жарықтың қай жақта екенін анықтау:

· left > right → “сол жақ жарығы басым”

· right > left → “оң жақ жарығы басым”

2. LDR айырмашылығын есептеу (error)

Тапсырма:
· Error формуласы:

error=L−Rerror = L - Rerror=L−R 

· Жарық объектісі қозғалғанда error қалай өзгеретінің графикке түсір
· Error > 0 → солға

· Error < 0 → оңға

· Error ≈ 0 → тура

3. Жарық көзін 2D картада белгілеу (эмуляция)

Тапсырма:
· Robot (x, y) = (0, 0)

· Жарық көзі = Random нүкте

· LDR сенсор арқылы “жарық градиентін” өлшеу

· Python-да жарық күші бойынша карта (heatmap) салу

Бұл — күрделі математикалық модельдеу.

II БӨЛІМ. Роботтың қозғалыс логикасы (Light Tracking Control)

4. Жарық бағытына бұрылу

Тапсырма:
Error > 100 → робот солға

Error < -100 → робот оңға
|Error| < 100 → робот тура жүреді

Роботтың 10 секунд жұмыс логын жазып, бұрылулар санын есепте.
5. PWM жылдамдықты error-ға байланысты реттеу

Тапсырма:
· Сол мотор жылдамдығы:

left_motor=base−K⋅errorleft\_motor = base - K \cdot
errorleft_motor=base−K⋅error 

· Оң мотор жылдамдығы:

right_motor=base+K⋅errorright\_motor = base + K \cdot
errorright_motor=base+K⋅error 

Error үлкен → бұрылыс көп
Error аз → қозғалыс түзу
Жылдамдық өзгерісін графикпен көрсет.

6. Жарық көзін “ұстап алып”, оған жақындау

Алгоритм:

· Жарық қай жақта → сол бағытқа бұрыл

· Error ≈ 0 → алға

· Жарық қарқындылығы ↑ → жақындады

· Жарық қарқындылығы ↓ → алыстады

Тапсырма:
· роботыңыз жарық көзіне қарай жақындайтын алгоритм жаз

7. Жарыққа еретін роботтың траекториясын картаға түсіру

Тапсырма:
· роботтың (x, y) координаттарын жүргізу

· жарық көзінің орны фиксация

· робот траекториясын графикпен бейнелеу

· бұрылу бұрыштарын талдау

III БӨЛІМ. Интеллектуалды жарық іздеу (Advanced Light Following)

8. Жарық кенет өшсе — робот іздеу режиміне көшеді

Тапсырма:
· Жарық деңгейі кенет 50%-ға азайса → робот тоқтайды

· Солға 30° қарап тексереді

· Оңға 30° қарайды

· Жарықты тапса → сол жаққа бұрылып жалғастырады

· Табылмаса → 360° скан жасап “NO LIGHT FOUND” хабар береді

9. Жарықтың қашықтығын мән шамасы бойынша есептеу

Тапсырма:
· LDR жарық күшін алыстан → кіші

· Жақындағанда → үлкен

· Қашықтықты жуықтап есептеу:

distance=1light_valuedistance = \frac{1}{\sqrt{light\_value}}distance=light_value​1​ 

· Қашықтық графигін сал

· Қателерін талдау

10. Бірнеше жарық көзі болса — ең жақын жарықты таңдау

Тапсырма:
· Екі жарық объектісін модельде

· Робот екі LDR арқылы қай жарық күшті екенін анықтап
ең жарық бағытты таңдайды

· Робот таңдаған бағытты экранға шығару

· 3 рет эксперимент жасап, нәтижені салыстыру

IV БӨЛІМ. Light-following + сенсорлар + робот
11. Light + Ultrasonic интеграциясы

Мақсат: робот жарыққа ерсін, бірақ кедергілерден қашсын.

Тапсырма:
· LDR арқылы жарық бағытын анықтау

· Ultrasonic < 20 см болса:

· тоқтау

· кедергіден айналып өту

· жарыққа қайта түсу

· Ақпаратты real-time көрсету

12. “Жарықты қуатын робот” + тұйық бөлме моделін жасау

Тапсырма:
· Робот бөлме ішінде (виртуалды)

· 4 қабырғада кедергілер

· Бір бұрышта жарық бар

· Робот кедергілерден айналып өтеді

· Жарыққа жеткен кезде тоқтайды

Бұл — күрделі pathfinding + light-following симбиозы.

13. Роботтың жарық көзін айналып өту алгоритмі

Кейде робот жарықты құшақтап, тоқтап қалады.

Оның орнына айналып өту керек.

Тапсырма:
· Робот жарыққа жақындайды

· Қашықтық = 10 см болғанда → робот жарық көзін айналып (шамамен шеңбер бойымен) шығып кетеді

· Траектория графигін жаса

V БӨЛІМ. Жобалық күрделі тапсырмалар

14. “Жарық картасын” сызатын толық автономды робот

Тапсырма:
· Робот бөлмені квадрат торға бөледі

· Әр нүктеде LDR мәнін өлшейді

· 2D brightness map (heatmap) құрайды

· Ең жарық нүктені табады

· Сол нүктеге қозғалады

Бұл — өте күрделі, дамытушы жоба.

15. FINAL PROJECT – FULL LIGHT-FOLLOWING ROBOT

Робот толық миссияны орындайды:

1. LDR калибрлеу

2. Жарық бағытын анықтау

3. Сол бағытқа бұрылу

4. Жарыққа жақындау

5. Кедергілерден қашу

6. Жарық жоғалса — іздеу режиміне өту

7. Жарықты тапса — қайта жалғастыру

8. Жарық көзінің түбіне келгенде тоқтау

9. Траектория мен сенсор деректерін лог файлға жазу

Нәтиже:
Оқушы жарыққа қарай қозғалатын, интеллектуалды деңгейдегі робот жасайды.

29 – сабақ. Python арқылы робот жылдамдығын есептеу және оңтайландыру

I БӨЛІМ. РОБОТ ЖЫЛДАМДЫҒЫН ӨЛШЕУ (Speed Measurement)

1. Дөңгелек айналымынан роботтың жылдамдығын есептеу

Берілген:

· Дөңгелек диаметрі d

· Бір айналымға кеткен уақыт T

Тапсырма:
1. Жылдамдық формуласы:

v=πdTv = \frac{\pi d}{T}v=Tπd​ 

2. 10 рет өлшеу жасап, орташа жылдамдықты есептеу

3. Python-да есепті автоматтандыру

2. Роботтың real-time жылдамдығын есептеп шығару

Мақсаты: encoder немесе уақыт-өту әдісі (time-of-travel) арқылы instant speed табу.
Тапсырма:
· Робот 1 м жол жүрсін

· Уақыт өлшенсін

· Python: v = s/t жылдамдықты әр 0.2 сек сайын шығарып отыр

· Жылдамдықтың өзгеру графигін салу

3. Сол және оң мотор жылдамдығын салыстыру (калибрлеу)

Тапсырма:
· Екі дөңгелектің жылдамдығын бөлек өлше

· PWM = 60%, 80%, 100% үшін эксперимент жаса

· Нәтижелерді кестеге жаз

· Мотор теңсіздігін анықтап, компенсация коэффициентін есепте

II БӨЛІМ. ЖЫЛДАМДЫҚ ОҢТАЙЛАНДЫРУ (Optimization)

4. PWM → жылдамдық графигін салу

Тапсырма:
· PWM = [20, 30, 40, 50, 60, 70, 80, 90, 100]

· Әр PWM үшін жылдамдықты өлше

· График сал

· “Speed curve” арқылы ең тиімді PWM диапазонын анықтау

5. Роботтың максималды тиімді жылдамдығын таңдау

Тапсырма:
· Графиктен жылдамдық өсуі тоқтайтын нүктені анықтау (saturation point)

· Сол нүктені “optimal PWM” деп белгіле

· Себебін түсіндір:

· мотор қуаты

· қуат шығыны

· үйкеліс

6. Жүктеме қосылғандағы жылдамдық өзгерісін есептеу

Берілген: роботқа 200 г жүк қойылды.

Тапсырма:
· Жүкпен және жүксіз жүріс жылдамдығын өлше

· Түсіндір:

· Torque (айналу моменті)

· friction

· Жүктеме әсерінің графигін сал

III БӨЛІМ. ҚАТЕ ТАЛДАУ ЖӘНЕ ТҰРАҚТАНДЫРУ (Stability)



7. Робот жылдамдығының тұрақсыздығын анықтау

Тапсырма:
· Роботты 10 секунд жүргіз

· Әр 0.2 сек сайын жылдамдықты өлше

· Speed deviation (шашырау) есепте:

σ=1n∑(vi−vˉ)2\sigma = \sqrt{\frac{1}{n}\sum(v_i - \bar{v})^2 }σ=n1​∑(vi​−vˉ)2​ 

· График жаса

· Қандай факторлар жылдамдыққа әсер етеді?

8. Мотор кернеуі төмендегендегі жылдамдық өзгерісі

Тапсырма:
· Батарея 100%, 70%, 50%, 20% кезінде жылдамдықты өлше

· График жаса

· “Battery level vs speed”

· Оқушы энергия үнемдеу үшін қандай PWM қолдану керектігін анықтайды

9. Қате түзету алгоритмін жазу

Екі мотор тең емес айналғанда робот қисаяды.

Тапсырма:
· Оң мотор 10% артық жылдам

· Сол мотор PWM = base

· Оң мотор PWM = base – correction

· Correction мәнін есепте

· Жолдан шықпайтындай логика жаз

IV БӨЛІМ. PID КОНТРОЛЬ АРҚЫЛЫ ЖЫЛДАМДЫҚТЫ ТҰРАҚТАНДЫРУ

10. Қарапайым P-Control арқылы жылдамдықты тұрақтандыру

Тапсырма:
· Қалаулы жылдамдық = 30 см/с

· Нақты жылдамдық өлшенеді

· Error = desired - actual

· PWM = PWM + Kp × error

· Алгоритммен real-time тұрақтандыру

11. PID толық алгоритмін жасау (орысша: регулятор)

PID формуласы:

PWM=Kp⋅e+Ki⋅∫edt+Kd⋅dedtPWM = Kp \cdot e + Ki \cdot \int e dt + Kd \cdot \frac{de}{dt}PWM=Kp⋅e+Ki⋅∫edt+Kd⋅dtde​ 

Тапсырма:
· Ki және Kd қосып, жылдамдықты өте тегіс қыл

· График (Қалаулы vs Нақты) салыстыру

· Талдау: PI мен PID айырмашылығы қандай?

V БӨЛІМ. РОБОТ ҚОЗҒАЛЫСЫН МАТЕМАТИКАЛЫҚ ОҢТАЙЛАНДЫРУ

12. Жылдамдық – қуат – қашықтық қатынасын есептеу

Мысалы:

· PWM 60% → 30 сек → батарея шығыны = X

· PWM 90% → 20 сек → батарея шығыны = Y

Тапсырма:
· “Energy efficiency index” есептеу:

EE=distanceenergyEE = \frac{distance}{energy}EE=energydistance​ 

· Ең тиімді PWM табу

· Робот үшін “эконом режим” құру

13. Роботтың толық жол жүру уақытын модельдеу

Маршрут:

· 1 м алға

· 45° бұрылу

· 0.5 м алға

Тапсырма:
· Әр бөліктің уақытын есепте

· Қозғалыс толық уақытын Python моделінде шығару

· PWM-ді өзгертіп, нәтижені салыстыру

VI БӨЛІМ. ЖОБАЛЫҚ ҮЛКЕН ТАПСЫРМАЛАР

14. Робот жылдамдығының 3D моделін жасау

Тапсырма:
· Қызмет көрсетілетін параметрлер: PWM, жүктеме, батарея

· Python (matplotlib 3D) арқылы жылдамдықтың 3D моделін сал

Оқушы:

· “жылдамдықты максимум қылатын аймақты” табады.

15. FINAL PROJECT — “Speed-Optimized Robot” толық жобасы
Робот міндеттері:

1) Өлшеу:
· Дөңгелек айналымы

· PWM → жылдамдық

· Батарея → жылдамдық

· Жүктеме → жылдамдық

2) Анализ:
· графиктер

· қателік есептеу

· тиімді PWM таңдау

3) Оптимизация:
· PID арқылы жылдамдықты тұрақтандыру

· Басқа PWM мәндерін сынау

· “Optimal Speed Mode” құру

4) Қорытынды:
Оқушы дайын есеп жасайды:

· өлшеу нәтижелері

· график

· оптимизация формуласы

· қорытынды: “Менің роботымның ең тиімді жылдамдығы — ...% PWM”

Бұл — инженерлік деңгейдегі үлкен зертханалық жұмыс.

30 – сабақ. Роботты симуляторда модельдеу (Webots, V-rep, PyGame)

I БӨЛІМ. БАЗАЛЫҚ МОДЕЛЬ ЖӘНЕ ҚОРШАҒАН ОРТАНЫ ҚҰРУ

1-тапсырма. Қарапайым дифференциалды робот моделін жасау (Webots/V-REP)

Мақсаты: Екі дөңгелекті (differential drive) робот моделін симуляторда құрып, виртуалды ортаға қою.

Шарты:
· Webots немесе V-REP ішінде:

· 2 жетекші дөңгелек

· 1/2 тірек дөңгелек (caster wheel)

· дене (chassis)

· Роботтың габариттерін (ұзындығы, ені, дөңгелек диаметрі) нақты енгізу.

· Роботты симуляция ішінде қолмен (GUI батырмаларымен) аздап жылжытып көру.

Қосымша: роботың геометриялық сызбасын дәптерде сызып, өлшемдерін жаз.

2-тапсырма. Қарапайым әлем (world) құру

Мақсаты: Робот қозғалысын сынайтын қарапайым «жол полигонын» жасау.

Шарты:
· Webots/V-REP ішінде:

· Тікелей жол (қатты бет)

· 2 қабырға

· Бірнеше кедергілер (қораптар, цилиндрлер)

· Роботты осы ортаға орналастырып, еркін қозғалысты байқап көру.

· Дүниенің (world) өлшемдерін (м²) жазып алу.

II БӨЛІМ. PYGAME АРҚЫЛЫ 2D СИМУЛЯЦИЯ

3-тапсырма. PyGame-та 2D робот шассиін модельдеу

Мақсаты: Экранда үстінен қараған түрінде қарапайым робот моделін жаса.

Шарты:
· PyGame терезесінде:

· Роботты тіктөртбұрыш немесе дөңгелекпен белгіле

· Роботтың (x, y) координаталарын сақтау

· Клавиатура арқылы (WASD немесе стрелка) оны жылжыту

· Робот экраннан шығып кетпейтін етіп шектеу.

4-тапсырма. Роботтың бұрылу кинематикасымен қозғалысы (PyGame)

Мақсаты: Тек x/y ғана емес, бұрыш (heading) бойынша қозғалу.

Шарты:
· Роботта бұрыш θ (радиан/градус) айнымалысы болсын.

· Алға жүргенде:

xnew=x+v⋅cos⁡(θ),ynew=y+v⋅sin⁡(θ)x_{new} = x + v \cdot \cos(\theta), \quad y_{new} = y + v \cdot \sin(\theta)xnew​=x+v⋅cos(θ),ynew​=y+v⋅sin(θ) 

· Солға/оңға бұрылғанда θ өзгеріп тұрсын.

· Экранда робот дұрыс бұрылғанын визуалды түрде байқау.

5-тапсырма. PyGame-та виртуалды кедергілер және соқтығысуды тексеру

Мақсаты: Роботтың объектілермен қақтығысын модельдеу.

Шарты:
· Экранға тік төртбұрышты «қабырғалар» орналастыр.

· Робот қабырғамен соқтығысса, қозғалысты тоқтат немесе бұрынғы орнына қайтар.

· Қақтығыс логикасын (collision detection) жаз (тік төртбұрыш-тік төртбұрыш немесе шеңбер-төртбұрыш).

III БӨЛІМ. АВТОНОМДЫ ЛОГИКА (Webots / V-REP)

6-тапсырма. Webots-та сызық бойымен жүретін робот моделін құру

Мақсаты: Line-following логиканы шынайы роботсыз симуляцияда тексеру.

Шарты:
· Еденге қара сызық салу (texture немесе object).

· Роботқа 2–3 сызық сенсорын (line sensor / IR) симуляцияда қосу.

· Python Controller көмегімен:

· сызық бойымен жүретін алгоритмді (сол/оң түзету) іске қосу.

7-тапсырма. Webots-та кедергіден қашатын робот алгоритмін сынау

Мақсаты: Бұрынғы (24–сабақтағы) obstacle avoidance алгоритмін симуляцияда іске асыру.

Шарты:
· Роботқа ультрадыбыстық немесе range finder сенсорларын қосу.

· Алгоритм:

· алға жүру

· кедергі < 0.2 м → тоқтау, артқа, бұрылу, жалғастыру

· Әртүрлі кедергі қойып, роботтың жүрісін бақылау.

Қосымша: траекторияны графикке түсіру үшін (x, y) координаталарын файлға жаз.

8-тапсырма. V-REP (CoppeliaSim) ішінде path planning сценарийін сынау

Мақсаты: Жол жоспарлау (path planning) логикасын виртуалды ортада тексеру.

Шарты:
· V-REP ішінде дайын дифференциалды роботты таңда (мыс: Pioneer).

· Бірнеше кедергілі орта құру.

· Python remote API арқылы роботқа:

· бұрыштық жылдамдықтар жіберу

· позициясын оқу

· Роботты бастапқы нүктеден finish нүктесіне жеткізетін қарапайым алгоритм жаз (мыс: “сол қабырға бойымен жүру”).

IV БӨЛІМ. СЕНСОРЛАРДЫ СИМУЛЯЦИЯДА МОДЕЛЬДЕУ

9-тапсырма. Виртуалды сенсор көрсеткіштерін Python-да оқу

Мақсаты: Симулятордағы қашықтық, сызық, жарық сенсорларымен Python арқылы жұмыс істеу.

Шарты:
· Webots / V-REP ішінде:

· роботқа қашықтық сенсоры (distance sensor)

· жарық сенсоры (light sensor) қосу.

· Python-да олардың мәндерін real-time алып, терминалға шығару.

· Сенсор мәніне қарай робот жылдамдығын өзгерту (мыс: жақын кедергі → баяу).

10-тапсырма. PyGame-та виртуалды LIDAR/Range сенсорын модельдеу

Мақсаты: Геометриялық модель арқылы сенсор логикасын түсіну.

Шарты:
· Роботтан жан-жаққа (мыс: 5, 7, 9 бағытта) «сәулелер» жіберу.

· Сәулелер кедергіге дейінгі қашықтықты есептесін (сызық + тікбұрыш қиылысуы).

· Бұл мәндерді массивке жинап, экранға шығару.

· Кейін осы деректерге сүйеніп бағытты өзгерту логикасын жазу.

V БӨЛІМ. ЖЫЛДАМДЫҚ, ТРАЕКТОРИЯ, ОҢТАЙЛАНДЫРУ

11-тапсырма. Симуляцияда робот жылдамдығын оптимизациялау (29–сабақпен байланыс)

Мақсаты: Нақты роботсыз Webots/V-REP нұсқасында жылдамдықты тексеру.

Шарты:
· PWM/қозғалтқыш жылдамдығын әртүрлі мәндерге қойып (мыс: 0.2, 0.4, 0.6, 0.8), роботтың 1 м-ге дейін бару уақытын өлше.

· Нәтижені Python-да графикпен көрсет (Webots логын файлға жазып алу керек).

· Қай жылдамдық диапазоны ең тиімді екенін талда.

12-тапсырма. Симуляцияда бұрылу бұрышын өлшеп, формуланы тексеру

Мақсаты: Бұрын жасаған бұрыштық модельдің дұрыстығын тексеру.

Шарты:
· Роботты тұғырда 90° оңға бұр.

· Симулятордағы orientation (heading) мәнін Python арқылы оқы.

· Формула бойынша есептеген θ-мен салыстыр.

· 45°, 135° бұрыстарда да эксперимент жасап, қателікті кестеге жаз.

VI БӨЛІМ. ҮЛКЕН ЖОБАЛЫҚ ТАПСЫРМАЛАР

13-тапсырма. “Виртуалды лабиринттен шығу” (PyGame немесе Webots)

Мақсаты: Адаптивті навигация алгоритмін 100% виртуалды ортада сынау.

Шарты:
· PyGame-та лабиринт карта сал (қабырғалар) немесе Webots-та қабырғалы world жаса.

· Робот:

· қабырғамен соқтығысса → бағытты өзгертеді

· сол қабырға бойымен жүру алгоритмін қолданады

· мақсат — лабиринттен шыға алатын логика жазу.

· Қозғалыс траекториясын графикке түсіру.

14-тапсырма. “Multi-robot simulator”: екі роботтың қозғалысын модельдеу (PyGame)

Мақсаты: Бір ортада екі роботтың қозғалысын, соқтығысудан қашуын симуляциялау.

Шарты:
· PyGame-та екі жеке робот: Robot A, Robot B

· Әрқайсысының:

· координатасы

· бұрышы

· жылдамдығы
бар.

· Екі робот бір-біріне тым жақындаса → соқтығысудан қашу алгоритмі іске қосылады (қашықтық > d болуы керек).

· График/лог: роботтардың траекториясы.

15-тапсырма (FINAL PROJECT). Толық автономды роботты симуляторда модельдеу

Мақсаты: Бұрынғы сабақтардың бәріндегі идеяларды бір үлкен симуляцияға біріктіру.

Сценарий:
1. Webots/V-REP әлемінде:

· сызықтар

· кедергілер

· жарық аймағы

· финиш нүктесі (goal)

2. Робот:

· сызық бойымен жүреді

· кедергіден қашады

· қажет жерде жарыққа бағытталады

· finish нүктесіне жетуге тырысады

3. Python контроллері:

· сенсорларды оқиды

· моторларды басқарады

· әр қадамды лог-файлға жазады

4. Сабақ соңында оқушы:

· траектория графигін

· қателерін

· жетістіктерін

· алгоритм құрылымын жазбаша түрде қорытындылайды.

Бұл — нақты роботсыз, толық виртуалды “ақылды робот” жобасы.

V бөлім. ЖОБАЛАУ ЖӘНЕ ҚОРЫТЫНДЫ
31 – сабақ. Жобалау әдістемесі: мақсат, жоспар, прототип

I БӨЛІМ. ЖОБАНЫ ЖОСПАРЛАУ – МАҚСАТ ЖӘНЕ ТАЛДАУ

1-тапсырма. Жобаның нақты мақсатын анықтау (SMART әдісімен)

Тапсырма:
Оқушы өз роботтық жобасына мақсат қойсын, және оны SMART формуласына сай талдасын:

· S – нақты

· M – өлшенетін

· A – қолжетімді

· R – нәтижеге бағытталған

· T – уақыты анық

Мысалы: «Кедергіден қашатын роботты 15 секунд ішінде 3 кедергіден өткізу».

Оқушы 3 нұсқа жасап, ең дұрысын таңдайды.

2-тапсырма. Жобаның мәселесін (Problem Statement) анықтау

Тапсырма:
Оқушы жоба неге қажет екенін түсіндіретін 5–6 сөйлемдік талдау жасайды:

· қандай проблема бар

· кімге қажет

· нақты дәлелдер

· мүмкін шешімдер

3-тапсырма. Жобаның функционалдық талаптарын жазу

Мақсаты: Жобаға нақты талап қою.

Тапсырма:
Робот/жоба мыналарды міндетті түрде орындайтын 10 талап жаз:

· негізгі функциялар

· қосымша функциялар

· техникалық шектеулер

· сенсор талаптары

· басқару алгоритмдері

4-тапсырма. Жобаның техникалық талап құжатын (Техникалық тапсырма – ТТҚ) жазу

Тапсырма:
Оқушы толық ТТҚ (Техникалық Тапсырма) жазады:

1. Жоба атауы

2. Жобаның мақсаты

3. Қолданылатын құрылғылар

4. Сенсорлар тізімі

5. Программалық тіл

6. Алгоритм талаптары

7. Күтілетін нәтиже

8. Тест сценарийлері

Бұл – инженерлік құжат деңгейі.

II БӨЛІМ. ЖОБАНЫ ЖОСПАРЛАУ – ЖОСПАР МЕН ҚҰРЫЛЫМ

5-тапсырма. Жоба құрылымын WBS (Work Breakdown Structure) әдісімен бөлу

Тапсырма:
Роботтық жобаны кемінде 4 деңгейге бөліп, WBS диаграммасын жаса:

· Жоғарғы деңгей: “Робот құрастыру”

· 2-деңгей: дене, сенсорлар, моторлар, код

· 3-деңгей: код модульдері

· 4-деңгей: тесттер, калибрлеу

Деректерді кесте/сурет түрінде шығару.

6-тапсырма. Жоба жоспарын Gantt диаграммасында көрсету

Тапсырма:
· 1 апта → құрылғылар дайындау

· 2 апта → код жазу

· 3 апта → тест

· 4 апта → финал

Gantt кестесін құрастыру. (Excel, Draw.io немесе қағазда)

7-тапсырма. Жобаның тәуекелдерін (risk) анықтау және шешу жолдары

Тапсырма:
10 тәуекел жаз:

· құрылғы сынуы

· сенсор істемеуі

· кодтағы қателер

· батарея

· симуляция ақауы

Әр тәуекелге:

· ықтималдылық

· әсер деңгейі

· шешу жолы кесте ретінде жаз.

8-тапсырма. Жоба сметасын есептеу

Тапсырма:
Жобаның бюджеті жазылады:

· Arduino/Raspberry Pi

· моторлар

· сенсорлар

· батарея

· модульдер
Барлығының бағасын есептеп, смета формасын жаса.

Қосымша: арзанырақ альтернатива ұсыну.

III БӨЛІМ. ПРОТОТИП ЖАСАУ – МОДЕЛЬ, МЕХАНИКА, КОД

9-тапсырма. Жобаның физикалық прототипін қағазда/3D түрде салу

Тапсырма:
· Роботтың толық сызбасын сал

· Сенсорлардың орналасуын белгіле

· Мотор/дөңгелек өлшемін көрсету

· Көрінетін 3 проекция (алдыңғы, үстіңгі, бүйір)

10-тапсырма. Электрлік сұлбаны (circuit diagram) жасау

Тапсырма:
· Breadboard схемасы

· Arduino/RPi қосылуы

· Сенсорлар (LDR, Ultrasonic, IR)

· Мотор драйвер

· Қорек көзі

Схема Fritzing немесе қағаз арқылы жасалады.

11-тапсырма. Модульдік код құрылымын прототиптеу

Тапсырма:
Роботтың бағдарламасын төмендегі модульдерге бөліп жаз:

· sensors.py

· motors.py

· controller.py

· utils.py

Әр модульге:

· функциялар тізімі

· кіріс/шығыс

· қысқаша сипаттама

Бұл — кәсіби software architecture.

12-тапсырма. Прототиптің MVP нұсқасын жасау

Тапсырма:
Минималды жұмыс істейтін прототип жасау:

· робот алға жүре алады

· сенсордан мән оқи алады

· бір қарапайым реакция (тоқтау/бұрылу)

Бұл – жобаның бастапқы (MVP) нұсқасы.

IV БӨЛІМ. ЖОБАНЫ ТЕСТІЛЕУ ЖӘНЕ ҚОРЫТЫНДЫ

13-тапсырма. Жобаны тестілеудің 10 сценарийін жасау

Мысалы:

· робот кедергіні 20 см қашықтан анықтай ма

· жарықты көргенде бұрыла ма

· сызық бойымен жүре ала ма

· бұрылыс бұрышы дәл бе

· жылдамдық тұрақты ма

Әр тест:

· шарт

· күтілетін нәтиже

· нақты нәтиже

· қорытынды (OK/Fail)

14-тапсырма. Жобаның нәтижесін аналитикалық кестеде көрсету

Оқушы нәтижені кестемен көрсетеді:
	№
	Тест
	Нәтиже
	Қате
	Түзету жолы

	
	
	
	
	


Реалды инженерлік формат.

15-тапсырма (FINAL PROJECT). Толық жобаны қорғау және есеп дайындау

Оқушы толық есеп дайындайды:

1. Жоба атауы

2. Жоба мақсаты

3. Мәселе талдауы

4. Техникалық талаптар

5. Жоспар (WBS + Gantt)

6. Прототип сызбалары

7. Электрлік сұлба

8. Код құрылымы

9. MVP нәтижелері

10. Тест нәтижелері

11. Жобаның артықшылығы

12. Қорытынды

13. Болашақта жетілдіру жолдары

Бұл — толық инженерлік жоба, мектеп оқушысы үшін өте мықты деңгей.

32 – сабақ. Мини-жоба №1: Сенсорлы шағын робот құрастыру

I БӨЛІМ. ТЕХНИКАЛЫҚ ДАЙЫНДЫҚ ЖӘНЕ ЖОСПАРЛАУ

1-тапсырма. Роботтың мақсаттық функциясын анықтау

Оқушы өз мини-роботы қандай әрекет орындайтынын анықтайды:

· жарыққа еру

· кедергіден қашу

· сызықты табу

· дыбысқа реакция жасау

· температураға жауап беру

Тапсырма:
Жобаның 1 негізгі, 2 қосымша мақсатын жазып кел.

2-тапсырма. Сенсор таңдау және justify жасау

Тапсырма:
· Роботта қолданылатын 1–2 сенсорды таңда (ультрадыбыстық, IR, LDR, газ, температура, сызық сенсоры, т.б.)

· «Бұл сенсор неліктен керек?» дегенге 3 дәлел жаз.

3-тапсырма. Компоненттердің техникалық сызбасын салу

Оқушы:

· моторлардың орналасуы

· сенсордың позициясы

· батарея орны

· Arduino/Raspberry Pi орналасуы

сияқты элементтердің жоспар сызбасын салады (қағазда да болады).

II БӨЛІМ. ҚҰРАСТЫРУ ЖӘНЕ ЭЛЕКТР СХЕМАСЫ

4-тапсырма. Электрлік сұлба (circuit diagram) құру

Тапсырмалар:
· Мотор драйвер → Arduino

· Сенсор → Arduino

· Қорек көзі → жүйе

· GND жалпы қосылымын толық көрсету

· Сұлбаны Fritzing/қағазда салу

5-тапсырма. Компоненттерді breadboard-та дұрыс орналастыру

Тапсырма:
· 5В/3.3В линияларын дұрыс белгілеу

· Сенсорларды breadboard-та фиксировать ету

· Қысқа тұйықталу болмауын тексеру

· Құрастырудың 5 қадамдық фотосызбасын жасау (егер мүмкін болса)

6-тапсырма. Моторларды тестілеу (алға/артқа/бұрылу)

Оқушы шағын Python/Arduino тест кодын жазады:

· motor_left_forward

· motor_right_forward

· turn_left

· turn_right

· stop

Әр қозғалысты жеке-жеке тексеру.

III БӨЛІМ. СЕНСОР ТЕСТІ ЖӘНЕ КАЛИБРЛЕУ

7-тапсырма. Сенсор мәндерін оқу және калибрлеу

Тапсырма:
· Сенсордан 20 өлшеу алу

· min/max мәндерін шығару

· Нақты және шулы өлшеулердің айырмасын дәптерге жазу

· Қажет болса фильтр (moving average) қолдану

8-тапсырма. Сенсор триггер деңгейін анықтау

Мысалы:

· жарықтандыру > 500 → жарық бар

· температура > 28° → тоқтау

· қашықтық < 20 см → бұрыл

Тапсырма:
Шекті мәнді (threshold) өз экспериментің арқылы анықтап, дәлелде.

9-тапсырма. Сенсор + мотор интеграциясы (бірінші алгоритм)

Ең қарапайым реакция алгоритмін жаз:

Мысалы:
· Кедергі < 20 см → робот тоқтайды

· Жарық сол жақта → робот солға бұрылады

Бұл — прототиптің MVP (минималды жұмыс нұсқасы).

IV БӨЛІМ. НЕГІЗГІ АЛГОРИТМДІ ЖАЗУ

10-тапсырма. Роботтың толық алгоритмін блок-схема түрінде салу

Міндет:
· Бастау

· Сенсор оқу

· Талдау

· Қозғалыс

· Шуыл фильтрі

· Қорытынды

Блок-схема (Flowchart) түрінде.

11-тапсырма. Python/Arduino кодын модульдік түрде жазу

Кодта кемінде 3 модуль болуы керек:

· sensors.py

· motors.py

· controller.py

Әр модульде кемінде 3 функция.

12-тапсырма. Қателерді өңдеу алгоритмін қосу (error handling)

Міндет:
· сенсор ажыраса → ескерту

· мән шектен тыс болса → default мән

· мотор жауап бермесе → авариялық тоқтау

Кемінде 2 қате өңдеу механизмін қос.

V БӨЛІМ. МИНИ-РОБОТТЫ ТЕСТІЛЕУ

13-тапсырма. 5 тест сценарийін орындау

Мысалы:

1. робот жарық тапқанда бұрыла ма

2. робот кедергіден қашады ма

3. роботтың жылдамдығы жеткілікті ме

4. робот кері шегіне ала ма

5. роботтың реакция уақыты қандай

Әр тест үшін:

· шарт

· күтілетін нәтиже

· нақты нәтиже

· қорытынды (OK/FAIL)

14-тапсырма. Роботтың траекториясын видео/графикпен белгілеу

Тапсырма:
· 30 секунд робот қозғалысын түсір

· Робот не істеді → 10 сөйлеммен талдау

· Қателік бар ма → 3 ұсыныс беру

15-тапсырма (FINISH PROJECT). “Сенсорлы шағын робот” толық жобасын қорғау

Оқушы финалдық есеп береді:

1. Жоба атауы

2. Мақсаты

3. Сенсор ерекшелігі

4. Электрлік сұлба

5. Прототип фото/сызбасы

6. Код құрылымы

7. Алгоритм

8. Тест нәтижесі

9. Қателер және түзету

10. Болашақта жетілдіру жолдары

11. Қорытынды

Бұл — нақты инженерлік мини-жоба.

33 – сабақ. Мини-жоба №2: Python негізіндегі интеллектуалды робот

I БӨЛІМ. ЖОБАНЫ ТАНЫСТЫРУ ЖӘНЕ МАҚСАТ ҚОЮ

1-тапсырма. Интеллектуалды роботтың мақсатын анықтау (3 нұсқа)

Оқушы роботтың қандай ақылды функция орындайтынын таңдауы керек:

Мысалы интеллект түрлері:

· Кедергіні айналып өту + жолды қайта табу

· Жарық көзін тауып, оған бағытталу

· Камера арқылы объектіні іздеу

· Сызық бойынан шығып кетсе — қайта табу

· Дыбысқа жауап беру

· Температура/газға реакциялау

· Комбинацияланған интеллект (2–3 функция бірге)

Тапсырма:
Әр функцияға 3 дәлел жаз.

2-тапсырма. Роботтың “интеллект картасын” жасау (Mind Map)

Оқушы mind map құрады:

· Сенсорлар (input)

· Python код логикасы

· Роботтың реакциясы (output)

· Ж decision-making алгоритмдер

Минимум 15 элемент болуы керек.

II БӨЛІМ. ТЕХНИКАЛЫҚ ДАЙЫНДЫҚ

3-тапсырма. Роботтың сенсор жүйесін таңдау және қосылым сызбасын салу

Интеллектуалды робот міндетті түрде 2+ сенсор пайдалануы керек:

Мысалы:

· Ultrasonic + IR

· LDR + Temperatura

· Line sensor + Camera

· IR + Gyroscope

Тапсырма:
Толық электрлік схема (breadboard diagram) салып, әр сенсордың рөлін түсіндіру.

4-тапсырма. Мотор драйвер мен шасси құрылымын прототиптеу

Оқушы өз роботына сызба жасайды:

· моторлар

· дөңгелек қашықтықтары

· сенсорлардың көру аймағы

· камераның көтерілу биіктігі

· корпус жоспары (3 проекцияда)

III БӨЛІМ. ПРОГРАММАЛАУ — INTELLIGENCE LOGIC

5-тапсырма. Датчиктерден деректерді модульдік түрде оқу (sensors.py)

Тапсырма:
sensors.py ішінде кемінде 5 функция болуы керек:

· ultrasonic_read()

· ir_read()

· light_read()

· temp_read()

· line_read()

Әр функция тек бір сенсорға қызмет етеді.

6-тапсырма. Ақпаратты өңдеу алгоритмін жазу (decision.py)

Оқушы:

· сенсор деректерін қабылдайды

· оларды талдап, шешім қабылдайды

Талап:
· кемінде 4 түрлі жағдай
· әрқайсысына жеке реакция
· decision-tree немесе if-else логикасы
Мысалы:

· кедергі жақын → бұрылу

· жарық сол жақта → солға бұрыл

· сызық ортасында → тура

· камера объект көрсе → тоқтау

7-тапсырма. Роботтың қозғалыс модулін жасау (motors.py)

Кемінде 6 функция болуы керек:

· forward(speed)

· backward(speed)

· turn_left(speed)

· turn_right(speed)

· stop()

· rotate(angle)

8-тапсырма. Негізгі контроллер кодын жазу (main.py)

Контроллер:

· деректерді оқиды

· decision алгоритмін шақырады

· мотор реакциясын іске қосады

Талап:
· негізгі цикл үздіксіз

· лог режимі қосылған

· error-handling бар

IV БӨЛІМ. INTELLIGENCE АЛГОРИТМДЕРІ

9-тапсырма. Жарық + кедергі комбинациясы бойынша шешім қабылдау

Мысалы:

· Жарық сол жақта → солға бұрыл

· Бірақ кедергі болса → айналып өту

· Айналып өткен соң қайта жарыққа бағытталу

Оқушы осы күрделі шешім алгоритмін жасайды.

10-тапсырма. Параллель сенсор өңдеу (multi-sensor fusion)

Робот екі сенсорды бірге қолданады:

Мысалы:

· Ultrasonic → кедергі

· IR → қабырға

· LDR → жарық

· Line sensor → жол

Тапсырма:
Сенсорлардан алынған 3 мәнді біріктіріп, дұрыс шешім қабылдайтын “fusion logic” жазу.

11-тапсырма. Сериялық байланыс арқылы лог жіберу

Робот әрекеттері терминалға шығуы керек:

· detected_light

· obstacle_close

· turning_left

· speed = ...

· decision: AVOID → FOLLOW → SEARCH

Бұл логтар роботтың интеллект сапасын бағалауға көмектеседі.

V БӨЛІМ. ЖОБАНЫ ТЕСТІЛЕУ ЖӘНЕ ЖЕТІЛДІРУ

12-тапсырма. Роботтың жұмысына арналған 10 тест сценарийін жасау

Мысалы:

1. Алдында кедергі бар

2. Жарық сол жақта

3. Сызық жоғалды

4. Жарық өшті

5. Бір сенсор істемей қалды

6. Камера объект тапты

7. Робот бұрышта қалды

8. Робот қараңғыда

9. Робот жүк көтергенде

10. Доңғалақ сырғығанда

Оқушы тестті орындайды және нәтижесін жазады.

13-тапсырма. Роботтың траекториясын картаға түсіру

Python robot log файлы көмегімен:

· robot_positions.csv

· Python matplotlib

· траектория графигі

· бұрылыс нүктелері

· қателік аймақтары

Оқушы толық талдау жасайды.

14-тапсырма. Интеллектті жетілдіру: роботтың “іздеу режимін” қосу

Егер робот ешқандай объект немесе жарық таппаса:

Алгоритм:

1. 360° айналу

2. 4 бағытты тексеру

3. Қай бағытта сенсор мәні жоғары → солай жүру

4. 3 секунд бойы нәтиже шықпаса → stop mode

Оқушы толық іздеу алгоритмін жазады.

VI БӨЛІМ. MINI PROJECT – COMPLETE INTELLIGENT ROBOT

15-тапсырма (FINISH PROJECT). Python негізіндегі толық интеллектуалды робот құру

Оқушы жобаны толығымен аяқтайды:

Жоба талаптары:
1. Сенсорлар саны: кемінде 2

2. Моторлар: 2 дөңгелек

3. Python control logic

4. Негізгі интеллект функциясы:

· кедергіні айналып өту

· жарыққа/сызыққа/объектіге бағытталу

5. Жұмыс лог файлы

6. Қателерді өңдеу

7. Прототип фото/сызбасы

8. Қорытынды есеп (міндетті)

Нәтижесінде: толық интеллектуалды шағын робот дайын болады.

34 – сабақ. Жобаны қорғау және қорытындылау

I БӨЛІМ. ҰЙЫМДАСТЫРУ (5 минут)

Сабақтың мақсаты:
Оқушылар:

· Өз роботтық жобаларын қорғайды;

· Функцияларын көрсетеді;

· Құрастырған роботтың құрылымын, алгоритмін түсіндіреді;

· Өз жұмысын бағалайды және рефлексия жасайды.

II БӨЛІМ. ЖОБАЛАРДЫ ДАЙЫНДАУ (10 минут)

Оқушылар жобаларын қорғауға дайындайды:

Оқушылар келесі материалдарды реттейді:

· Роботтың өзі (мини-жоба №1 немесе №2)

· Алгоритм сызбасы (flowchart)

· Электр сұлбасы

· Сенсор тест нәтижелері

· Python коды (бөлек модульдер)

· Тест кестесі

· Видео/фото материалдар

· Жобалық есеп (портфолио)

Мұғалім: қажет болса техникаға көмектеседі.

III БӨЛІМ. ЖОБАНЫ ҚОРҒАУ (30–40 минут)

Оқушылар бір-бірден немесе топпен жоба қорғауға шығады.

Жоба қорғау құрылымы (міндетті 10 бөлім):

1. Жоба атауы
2. Мақсаты және міндеттері
3. Қолданған сенсорлар мен модульдер
4. Электр сұлбасы
5. Шассидің құрылымдық сызбасы
6. Python модульдері (sensors, motors, controller)
7. Алгоритм және шешім қабылдау логикасы
8. Тест нәтижелері (кесте түрінде)
9. Жоба демонстрациясы (live demo/video)
10. Қорытынды және жетілдіру жолдары
IV БӨЛІМ. БАҒАЛАУ (Rubric) (10 минут)

Мұғалім төмендегі критерийлер бойынша бағалайды:

1. Техникалық құрастыру – 20%

· Сенсор дұрыс қосылған

· Мотор жұмыс істейді

· Сымдар тәртіпті

2. Python бағдарламалау сапасы – 25%

· Код құрылымы (модульдік)

· Функциялар логикасы

· Қателерді өңдеу

3. Интеллект және алгоритм – 20%

· Дұрыс реакция

· Шешім қабылдау (decision tree)

· Мульти-сенсор синхронды жұмысы

4. Презентация және қорғау – 20%

· Түсінікті сөйлеу

· Сызбалар, материалдар

· Жүйелі қорытынды

5. Тест нәтижелері мен есеп – 15%

· Тест сценарийлері

· OK/FAIL көрсеткіштері

· Талдау және ұсыныстар

V БӨЛІМ. РЕФЛЕКСИЯ (10 минут)

Оқушылар 3 сұраққа жауап береді:

1. Маған жобаның қай бөлігі ең қиын болды? Неліктен?
2. Қандай жаңа дағдылар үйрендім?
3. Алдағы жобамды қалай жақсартамын?
Қосымша формат:

· «Бағдаршам» (Қызыл — қиын, сары — әлі керек, жасыл — түсіндім)

· «2 жұлдыз, 1 тілек»

· «Менің жетістігім» мини-карточкалары

VI БӨЛІМ. КУРСТЫ ҚОРЫТЫНДЫЛАУ (5 минут)

Мұғалім түйіндейді:

Бұл курста оқушылар меңгерді:

· Python негіздері

· Сенсорлық жүйелер

· Робот механикасы

· Камера/OpenCV

· Bluetooth/Wi-Fi

· Webots/PyGame симуляторлары
· Интеллектуалды алгоритмдер
· Жобалық жұмыс (MVP, прототип, тест)

Қорытынды:

· Ең жақсы жобалар аталады

· Сертификат/мадақтама беруге болады

· Фото/видео түсірілім

Қорытынды
«Робототехникадағы Python» әдістемелік құралы – білім алушылардың робот техникасы саласындағы базалық және қолданбалы дағдыларын дамытуға бағытталған маңызды оқу-әдістемелік ресурс. Құралдың негізгі мақсаты – оқушыларды заманауи технологиялармен, бағдарламалау тілдерімен таныстырып, Python арқылы роботтарды басқарудың негізгі қағидаларын меңгерту, алгоритмдік ойлауын қалыптастыру және инженерлік мәдениетін дамыту.

Әдістемелік құралда ұсынылған тапсырмалар, практикалық жаттығулар, код жазу үлгілері мен мини-жобалар оқушылардың логикалық ойлауын, техникалық қабілеттерін, дербес жұмыс жасау біліктерін жетілдіреді. Жұмыс кезеңдерінің бірізділігі, тапсырмалардың жүйелілігі оқушылардың робототехника әлемін терең түсінуіне, моторлар мен сенсорлардың жұмыс принципін меңгеруіне, Python тіліндегі командаларды дұрыс қолдануына ықпал етеді.

Құралдағы практикалық бөлімдер оқушыларға шынайы робот құрастыру, оған бағдарлама жазу, қателерді табу және түзету, сенсорлар арқылы автономды әрекет жасайтын интеллектуалды жүйелерді модельдеу дағдыларын қалыптастырады. Бұл оқушылардың қызығушылығын арттырып қана қоймай, STEM бағыты бойынша жан-жақты дамуына жол ашады.

Оқу кезеңінде оқушылар робототехника мен бағдарламалаудың негізгі және күрделі бағыттарын меңгеріп, нақты жобалар арқылы тәжірибелерін бекітті. Курстың әр сабағы практикалық дағдыларды қалыптастыруға бағытталып, финалдық 34-сабаққа дейін біртіндеп күрделеніп отырды. Соңғы қорытынды сабақ – жоба қорғау сабағы – осы білімдердің шынайы нәтижесін көрсетуге мүмкіндік берді.

Бұл зертханалық – жобалық курс барысында оқушылар робототехника саласындағы көптеген маңызды компоненттерді меңгерді. Ол: сенсорлармен жұмыс жасау (ультрадыбыстық, инфрақызыл, жарық, температура, газ сенсорлары), мотор түрлері мен драйверлерінің қолданылуы, Python арқылы роботты басқару, жылдамдықты есептеу және оны оңтайландыру, Bluetooth пен Wi-Fi байланысы, камера және OpenCV арқылы тану жүйесі, Webots, V-REP және PyGame секілді симуляторларда модельдеу, роботтың траекториясын математикалық есептеу, сондай-ақ интеллектуалды робот алгоритмдерін құрастыру.

Оқушылар екі үлкен мини-жобаны орындап шықты:

· Мини-жоба №1 – Сенсорлы шағын робот: сенсор көрсеткіштерін оқу, моторды басқару, кедергіден қашу немесе жарықты анықтау секілді бастапқы интеллекуалды реакциялар;

· Мини-жоба №2 – Python негізіндегі интеллектуалды робот: бірнеше сенсорды біріктіре отырып күрделі шешім қабылдау, логика жасауды, деректерді өңдеуді, толыққанды автономды жүріс алгоритмін құрастыру.

34-сабақта өткен қорытынды кезеңде оқушылар өз жобаларын толық дайындап, қорғап шықты. Қорғау барысында олар жобаның атауын, мақсатын, техникалық талаптарын, электрлік сұлбасын, құрастырылған шассиді, Python код құрылымын, сенсорлардан алынған ақпаратты және шешім қабылдау алгоритмдерін жан-жақты талдап көрсетті. Сонымен қатар әр жобаға тестілер жүргізіліп, нәтижелер кесте түрінде ұсынылды: роботтың тұрақтылығы, сенсордың дұрыстығы, жылдамдықтың өзгеруі, бұрылыстың дәлдігі және автономды реакциясының тиімділігі бағаланды.

Оқушылар роботтарының жұмысын демонстрациялап, нақты уақыттағы реакцияларын көрсетті: кедергіден айналып өту, жарыққа еру, сызық бойымен жүру, объектіні камера арқылы тану, Bluetooth/Wi-Fi арқылы басқару, сондай-ақ робот траекториясын жазу және талдау сияқты функционалдар олардың инженерлік ойлау қабілетінің қалыптасқанын дәлелдеді.

Қорытынды сабақ тек техникалық дағдыларды көрсету алаңы емес, сонымен қатар оқушылардың жобалық мәдениетін, ғылыми ойлау қабілетін, талдау және жинақтау дағдыларын өрістетуге бағытталды. Әр оқушы рефлексия арқылы өзінің қиындықтарын, шешімдерін, жетістіктерін және болашақ дамыту бағыттарын анықтап, өзіндік инженерлік жол картасын жасады.

Жалпы курс нәтижесінде оқушылар:

· роботтың физикалық құрылымын түсінуді,

· сенсорлық жүйелерді тиімді қолдануды,

· Python тілінде модульдік бағдарламалау жүргізуді,

· математикалық модельдеу мен траектория есептеуді,

· симуляция мен шынайы робот арасындағы айырмашылықты талдауды,

· күрделі алгоритмдер арқылы автономды робот жасауды,

· инженерлік құжаттар дайындауды (сызба, ТТҚ, диаграмма, есеп) меңгерді.

Ұсыныстар:
1. Мұғалімдерге:

• Әдістемелік құралды сабақ барысында негізгі практикалық көмекші ресурс ретінде пайдалану;

• Оқушылардың жеке деңгейін ескере отырып, тапсырмаларды саралап ұсыну;

• Мини-жобалар арқылы оқушылардың шығармашылық-инженерлік ойлауын дамытуға жағдай жасау;

• Роботтарды сынақтан өткізу кезінде қауіпсіздік ережелерін сақтау.

2. Ата-аналарға:

• Баланың робототехникаға деген қызығушылығын қолдап, қажет жағдайда үй жағдайында қосымша тәжірибе жасауына мүмкіндік беру;

• Робототехника саласына қатысты бейне сабақтар немесе танымдық материалдар ұсыну;

• Оқушының бағдарламалау мен техникаға деген ынтасын мадақтап, жетістіктерін бағалау.

3. Оқушыларға:

• Әр тапсырманы орындау арқылы Python тіліндегі дағдыларын жетілдіру;

• Сенсорлар мен моторларды Python арқылы басқара отырып, инженерлік ойлау қабілетін дамыту;

• Қателермен жұмыс істеуді, кодты дұрыс құрылымдауды және роботты тиімді басқаруды үйрену;

• Жасаған жобаларын жетілдіріп, жаңа идеялар ұсынуға дағдылану.

Оқушыларға әсері:
Бұл әдістемелік құрал оқушылардың:

• Робототехника және Python саласындағы негізгі техникалық дағдыларын қалыптастыруына;

• Алгоритмдік және логикалық ойлауын дамытуға;

• Шынайы роботтарды басқару тәжірибесін меңгеруіне;

• Инженерлік мәдениет пен проблеманы шешу дағдыларын қалыптастыруына;

• Қосымша шығармашылық жобалар жасауға және өз идеясын іске асыруға мүмкіндік береді.

«Робототехникадағы Python» әдістемелік құралын тиімді пайдалану – оқушылардың технологиялық сауаттылығын арттыруға, заманауи инженерлік ойлауын қалыптастыруға, робототехника саласына деген қызығушылығын күшейтуге зор мүмкіндік береді. Бұл құрал болашақ инженерлердің, бағдарламашылардың, зерттеушілердің алғашқы кәсіби қадамын нықтауға көмектесетін құнды ресурс болып табылады.

Қорытындылай келе, оқу кезеңінде жасалған барлық практикалық тапсырмалар мен жобалар оқушыларға жоғары деңгейдегі робототехникалық тәжірибе берді. Олар енді күрделі, интеллектуалды, кәсіби деңгейдегі роботтық жүйелерді жобалауға дайын.
Бұл курс – оқушыларға тек робот құрастыруды ғана емес, нақты инженер, аналитик, бағдарламалаушы ретінде ойлануды үйретті. 34-сабақта қорғаған жұмыстар олардың өз бетінше шешім қабылдай алатын, логикалық-сараптамалық ойлау деңгейіне көтерілгенін айқын көрсетті.
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