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XXI век - время перемен…



Качество инженерных 
кадров становится одним 
из ключевых факторов 
конкурентоспособности 
государства и, что 
принципиально важно, 
основой для его 
технологической, 
экономической 
независимости.

Заседание Совета по науке 
и образованию

23 июня 2014 г. Москва, Кремль

В.В. Путин





Учитель - профессия дальнего действия, 
главная на Земле…
Р. Рождественский



Внеурочная деятельность –

составная часть учебно-

воспитательного процесса 

школы, одна из форм 

организации свободного 

времени школьников



STEM-

образование

Программирование

Образовательная 

робототехника
Техническое 

творчество

Моделирование





Направление: конструирование, моделирование

http://ldd.lego.com/ru-ru/download

http://ldd.lego.com/ru-ru/download




http://floorplanner.com/

Направление: конструирование, моделирование

http://floorplanner.com/




http://www.sketchup.com/

Направление: конструирование, моделирование

http://www.sketchup.com/


Направление: программирование

https://piktomir.ru

https://piktomir.ru/




Направление: программирование

https://www.kodugamelab.com

https://www.kodugamelab.com/














http://pencilcode.net/

Направление: программирование

http://pencilcode.net/


Направление: программирование

http://blockly.ru

http://blockly.ru/


https://blockly-games.appspot.com/

https://blockly-games.appspot.com/










http://scratch.mit.edu/

Направление: программирование

http://scratch.mit.edu/




http://robbo.ru/olimp

http://robbo.ru/olimp


http://www.alice.org/index.php

Направление: программирование

http://www.alice.org/index.php


Немного о среде Alice…





Сайт проекта   www.alice.org “Downloads” (загрузки)



ЭТАПЫ

• Разработка сценария (или истории);

• Покадровая детализация сценария или 
Раскадровка (представляем сценарий в 
виде последовательности кадров);

• Написание программы;

• Тестирование и отладка 
(запуск программы на 
выполнение и 
исправление найденных
ошибок).



Сценарий - это история, представленная в виде проблемы, 
требующей решения, или задачи, требующей выполнения.

Сценарий делает анимацию осмысленной.

Примеры:

• Процесс, требующий моделирования.

• Обучающий урок.

• Анимированная история.

• Игра.



Способы

Текстовый Графический

представить в виде набора 
рисунков, показывающих 
основные сцены истории

словесно описать 
последовательность 
действий – алгоритм

Представляем сценарий в виде 
последовательности кадров



Программный код в Alice представляет собой список 
инструкций (действий), которые будут выполняться при 
запуске программы.

Программа – алгоритм, записанный 
на языке программирования.

Алгоритм - это список команд 
(действий), позволяющих решить 
поставленную задачу. 



Запуск программы на выполнение и исправление 
найденных ошибок.

Желательно как можно чаще запускать программу, 
это упрощает процесс исправления ошибок.



Дерево объектов

Галерея классов

Кнопки 
изменения 
угла 
обзора 
камеры

Для позиционирования объектов



Выбрать один из объектов, например, new_Teen (подросток). 
Появится окно настройки свойств данного объекта.



Все объекты:

• имеют 3D координаты по осям x, y и z;

• имеют центр, где пересекаются оси системы координат этого 
объекта (обычно центр масс);

• имеют составные части, которые могут двигаться;

• двигаются относительно своего центра;

• могут быть расположены передвижением осей.



Окно редактора кода

Изображение сцены

Окно процедур 
и функций

Setup Scene (Настройка сцены)

Окно редактора кода



«turnToFace» - повернуться лицом к…



sites.google.com/site/aliceikto











Программирование

Электроника

Механика

Образовательная робототехника



Кибернетический 
конструктор TRIK



Конструктор TRIK

Контроллер ТРИК 
совместим с 
большинством 
робототехнических 
конструкторов.

Детали ТРИК совместимы с 
«совметалконструктором»



Конструктор TRIK
• Базовая тележка

• Различные проекты

Минотавр

Робофутболист
Джонни



Контроллер TRIK

-3 процессора
-гироскоп
-акселерометр 
-динамик
-дисплей
-Wi-Fi
-диод
-кнопки

Контроллер ТРИК совместим с 
большинством робототехнических 
конструкторов.



• визуальная среда 
программирования роботов,

• распространяется бесплатно, 
• работает под Windows и под 

Linux, 
• имеет русскоязычный интерфейс,
• позволяет проводить 

имитационное моделирование(!). 

Программное сопровождение –
TRIK Studio

Пример в ТРИК Студии



С использованием 2D-модели даже при отсутствии 
робототехнического набора можно организовать 
пропедевтический курс робототехники!

TRIK Studio



Авторским коллективом ООО «Кибернетические технологии» разработаны 
и размещены в свободном доступе:

http://blog.trikset.com

Материалы проходят 
апробацию на базе Санкт-
Петербургского 
городского центра 
школьной робототехники 
(руководитель С.А. 
Филиппов, разработчик 
И.Ю. Широколобов). 

• пакет лабораторных работ,
• комплект мультимедийных презентаций.



https://stepik.org/course/462/syllabus

https://stepik.org/course/462/syllabus


https://stepik.org/course/462/syllabus

https://stepik.org/course/462/syllabus


Интерфейс главного окна делится на 7 различных блоков

Редактор свойств и
блоки

Таблица переменных и 
графики

Панель инструментов

Настройка 
сенсоров

Миникарта

Палитра 
блоков

- Сцена



Переключение между режимами осуществляется на 
панели инструментов, либо в меню «Инструменты»

В каждом режиме есть серые блоки в палитре. Это 
означает, что блок в данном режиме недоступен



Инструменты - Настройки



Специализированные блоки для ТРИК делятся на 
несколько категорий: 

Действия – блоки, выполняющие какое-либо 
действие на роботе: включение моторов, 
проигрывание звука и т.д.

Ожидания – блоки, ждущие наступления какого-
либо события: определённых показаний датчиков, 
нажатия на кнопку и т.д.

Рисования на дисплее – блоки, используемые для 
вывода графики и текста на экран.

file:///C:/TRIKStudio/help/trik.html#trik-functional-blocks
file:///C:/TRIKStudio/help/trik.html#trik-waiting-blocks
file:///C:/TRIKStudio/help/trik.html#trik-drawing-blocks


В ТРИК Студии одна виртуальная модель –
робот-тележка.

К модели можно 
подключать датчики.



В центре окна находится сцена для моделирования, 
на которой уже стоит робот

Справа располагается дисплей 
робота, который можно скрыть

Используя 
инструменты, можно 
нарисовать для 
робота обстановку 
(модель мира) 



Двумерная модель может иметь возможности, 
недоступные на реальном роботе. 

Команда “Опустить маркер” позволяет роботу рисовать различными 
цветами, оставляя след на поле (по аналогии с традиционными 
исполнителями "черепашка" LOGO или робот-чертежник)



Движение вперед базовой тележки задается подачей 
на левый и правый мотор одинаковой скорости

Блок «Моторы вперед» - для подачи мощности на мотор (у блока два 
свойства: порты и мощность).

M1, M2, M3 и M4 - порты для 
подключения силовых моторов.

После действия выставляется блок ожидания: 
таймер, ожидание энкодера и т.д.



В 2D модели по умолчанию левый мотор подключен 
к порту M3, правый – M4

Для движения назад используется блок 
«Моторы назад»

Диапазон подаваемой мощности 
от -100 до 100 процентов.



Повороты можно разделить на 3 типа:
- резкий поворот 

мощность подается только на одно колесо

- плавный поворот
мощность подается на два колеса, но на одно больше

- поворот на месте (колеса вращаются в противоположные 
стороны) 



Тайм-модели (движение по таймеру) - «плохой» подход, 
выполнение действия зависит от заряда аккумулятора. 

Правильней использовать ожидание значения энкодеров. 

Сброс значения энкодеров

Энкодер – датчик угла поворота.



•Следование

•Ветвление

•Цикл

•Подпрограмма (функция)



4 типа ветвления:

• если-то
• если-то-иначе
• выбор
• выбор-иначе



Ветвление «если-то»

Блок-схема

Условие

Начало

действие 1 

нет да

действие 2

Конец

Пример в ТРИК Студии



Блок-схема

Условие

действие 1

Начало

действие 2

нет да

действие 3

Конец

Пример в ТРИК Студии

Ветвление «если-то-иначе»



Блок-схема

Пример в ТРИК Студии

Ветвление «выбор»

Условие

Действие 2

действие 1

нет

да

действие 3

Условие
да

нет



да

Условие

Действие 2

действие 1

нет

да

действие 4

Условие

нет

действие 3

Ветвление «выбор-иначе»Блок-схема

Пример в ТРИК Студии



Инфракрасный датчик расстояния – аналоговый датчик для измерения 
расстояния. Выдает значение от 0 до 100 интенсивности света. Чем 
больше значение, тем ближе объект.

Все датчики подключаются на панели Настройка сенсоров



Использование значений датчика осуществляется через переменные

Переменная – поименованная область памяти

При подключении датчика к порту A1 используется переменная 
sensorA1, к A2 – sensorA2 и т.д.



Можно ввести свои переменные, используя блок «Функция». 

Для объявления и инициализации новой переменной (например, err) 
надо ввести в свойства блока: 

имя_переменной=значение (err=70)

Созданным переменным можно присваивать другие переменные, если 
последние  были объявлены и инициализированы ранее (u=5*err).



Задача «Настроение робота»: Вывести на экран веселый смайлик, 
если робот далеко от стены, и грустный, если близко; за 
границу считать значение 50 ИК датчика

Решение в ТРИК Студии 2D модель: 
для проверки задачи, 
нарисуем при помощи 
инструмента «стена» 
препятствие перед роботом 



4 основных типа цикла:

• бесконечный (безусловный)
• с итерациями
• с предусловием
• с постусловием

Цикл. Управляющая конструкция в языках программирования для 
организации многократного выполнения набора инструкций



Блок-схема

Пример в ТРИК Студии

Цикл бесконечный (безусловный)

Условие

Начало

действие 1 

В этом случае конца у 
программы может не быть



Цикл с итерациями

Блок-схема

Счетчик с 
условием

Начало

действие 1 

итерация

действие 2

Конец

Пример в ТРИК Студии



Цикл с предусловием
Условие

Начало

действие 1 

нет да

действие 2

Конец

Пример в ТРИК Студии

Блок-схема



Цикл с постусловием
Блок-схема

Условие

Начало

действие 1 

нет да

действие 2

Конец

Пример в ТРИК Студии



Решение в ТРИК Студии

Задача «Настроение робота»: выводить на экран веселый 
смайлик, если робот на белом поле, и грустный, если на черном; 
за границу считать значение 50 датчика света.

Датчик света –
аналоговый датчик для 
измерения 
освещенности. Выдает 
значение от 0 до 100



Решение в ТРИК Студии

Модификация 
предыдущей задачи 
(тележка едет вперед).



Перетащить блок «Подпрограмма» на сцену. 

Дать имя подпрограмме.
Блок подпрограммы появится в палитре.

Двойным щелчком по подпрограмме 
перейти к редактированию ее алгоритма.

У подпрограммы есть своя 
собственная 2D-модель.



Задача: есть лабиринт с единственным выходом; необходимо 
выйти из него используя правило правой руки.

Робот: базовая тележка с двумя датчиками расстояния



Алгоритм

Есть ли 
справа 
стена?

Повернуть 
направо

Вперед

Начало

Есть ли 
впереди 
стена?

Вперед
Повернуть 

налево

ожидание

нет

нет да

да



Потребуется подключить два ИК датчика расстояния

Связующим блоком «условия» служит «нулевой таймер»

Следует останавливать моторы в конце каждой подпрограммы



Калибровка датчика выполняется для определения 
граничного условия или желаемого.

Задача: двигаться до границы круга; увидев 
границу, отъехать, развернуться ~100-120 
градусов; повторять действия.

Датчик света подключим к порту А1. 
V - переменная скорости робота.
Добавим подпрограмму для калибровки.



Ожидаем нажатия кнопки «Вправо» на контроллере, 
чтобы успеть переставить робота на границу линии. 

Записываем значение сенсора в переменную grey. 

Ожидаем нажатие кнопки «Влево», чтобы вернуть 
робота в центр круга.

Калибровка:



Повторяем проверку условия.

В основной программе выполняется проверка на 
наличие границы круга перед роботом

Если граница достигнута - отъезд с разворотом, 
в противном случае – едем прямо со скоростью v.



Для тестирования алгоритма нарисуем в 2D-модели 
круг, используя инструмент «эллипс»  



Запустить программу и поставить 
робота таким образом, чтобы датчик 
стоял на границе линии круга

Нажать кнопку «Вправо»

Переставить робота в центр круга и 
нажать кнопку «Влево»



В начало программы можно добавить блок 
«Опустить маркер», выбрав желтый цвет. Робот 
будет рисовать траекторию движения.

Не используйте темные цвета, иначе робот 
будет воспринимать их как границу круга



СОЦИАЛЬНЫЙ ПРОЕКТ 
"ТВОЙ КУРС: ИТ ДЛЯ МОЛОДЁЖИ"

https://www.it4youth.ru/

https://www.it4youth.ru/




ПОДГОТОВКА СТУДЕНТОВ



https://plus.google.com/u/0/communities
/117872109039789720586

СООБЩЕСТВО «УВЛЕКАТЕЛЬНОЕ 
ПРОГРАММИРОВАНИЕ»

https://plus.google.com/u/0/communities/117872109039789720586


ДНИ ТЕХНОЛОГИЙ И ИТ-КАРЬЕРЫ ДЛЯ ДЕВОЧЕК: 
мастер-классы  по робототехнике, 
программированию



ВОЛОНТЕРЫ В ШКОЛЕ: ПРОВЕДЕНИЕ 
МАСТЕР-КЛАССОВ





АКЦИЯ «ЧАС КОДА»



ТЕХНОЛОГИЧЕСКИЕ СМЕНЫ В 
ДЕТСКИХ ЛАГЕРЯХ



Траектории взаимодействия в 
развитии цифровых навыков - 2018



Траектории взаимодействия в 
развитии цифровых навыков - 2018
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Учебные среды  для обучения 
программированию: обзор и 

методические аспекты 
использования

Тараканова Елена Николаевна

к.п.н., доцент кафедры ИКТ в образовании,

tarelena13@gmail.com


