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В статье рассмотрено решение некоторых задач факультативных занятий по со-

ревновательной робототехнике с использованием визуализированной среды програм-
мирования «ТРИК студия».

The article considers the solution of some tasks of elective classes in competitive robotics 
using the visualized programming environment “TRIK Studio”.
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В содержании учебной программы «Соревновательная робототехника» 
для VIII класса учреждений, реализующих образовательные программы об-
щего среднего образования, предлагается использовать визуализированную 
среду программирования ЕВ-3 [1]. В данной среде в качестве исполнителя 
программы используется реальная физическая робототехническая конструк-
ция. В связи с этим для реализации данной учебной программы в школе тре-
буется наличие робототехнического конструктора. Мы предлагаем использо-
вать визуализированную среду программирования «ТРИК студия». В данную 



195

среду встроена виртуальная 2D-модель робототехнической конструкции, ко-
торую можно запустить для исполнения программы в среде [2]. После про-
верки кода программы на виртуальной модели этот код можно запустить на 
реальном роботе.

Рассмотрим решение в визуализированной среде программирования 
«ТРИК студио» одну из базовых задач факультативных занятий «Соревнова-
тельная робототехника»: робот находится в центре окружности диаметром не 
менее 40 см. С помощью коротких отрезков окружность разделена на восемь 
равных частей (рисунок 1). Провести экспериментальную проверку, написав 
программы поворота робота на угол, равный 45 градусов (рисунок 2). 

Рисунок 1. – Начальная позиция 
робота

Рисунок 2. – Итоговая позиция робота 
после поворота на угол, равный 

 45 градусов

Реализуем алгоритм решения в «ТРИК студио». После блока «Начало» 
сбрасываем все значения энкодеров до нуля, чтобы обнулить значения в на-
чале программы. Для этого из палитры блоков перетаскиваем блок «Сбросить 
показания энкодеров» и присоединяем его к предыдущему блоку «Начало». 
В качестве значений этого блока указываем «B,C», B – подключение левого 
колеса, C – правое колесо. Так как по условию задачи нужно повернуть робота 
на 45 градусов, следовательно, он стоит на месте и вращается вокруг своей 
оси, то будем использовать резкий поворот, при котором мощность подается 
только на одно колесо. Для этого используем два блока «Моторы вперед»: 
подача мощности c значением 50 осуществляется на левое колесо, а мощ-
ность правого колеса равна нулю. Таким образом, робот двигается по часовой 
стрелке. К данному алгоритму присоединяем блок «Ждать энкодер» для счи-
тывания количества оборотов на заданном моторе, указанного в значении па-
раметра 230. Это значит, что для поворота на 45 градусов роботу необходимо 
совершить поворот осью мотора до значения 230. При достижении значения 
230 программа завершится, для этого в конец программы размещаем блок 
«Конец» (рисунок 3).
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Рисунок 3. – Программа в визуализированной среде 
программирования «ТРИК студио»

Таким образом, данная среда позволяет учащимся заниматься образова-
тельной робототехникой при отсутствии реальной робототехнической модели 
робота в классе. 
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В статье рассматривается один из способов обучения основам искусственного ин-
теллекта в рамках школьного курса информатики, заключающийся в реализации идей 


