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Движение вперед, назад, разворот
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Добавление блоков жестами мыши
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Действия с блоками
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Подключение контроллера LEGO EV3 к TRIK Studio

Подключение по USB
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Блоки действия LEGO EV3
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Блоки ожидания LEGO EV3
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Движение вперед

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

В TRIK Studio для подачи мощности на мотор 
существует отдельный блок «Моторы вперед». 

У этого блока два свойства:
1. Порты
2. Скорость.
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Движение назад

Движение назад выполняется аналогично.

Используем блок
«Моторы назад».

Но! Диапазон подаваемой мощности: от -100 до 100 %.

То есть для движения назад можно использовать и блок «Моторы вперед»,
подав мощность -100 %.
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Повороты

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
одинаковая мощность с разными знаками 
на два колеса
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Модели алгоритмов

Представленные выше алгоритмы – тайм-модели. Движение осуществляется по таймеру. Это 
«плохой» подход, так как в этом случае выполняемое действие зависит от заряда аккумулятора.

Правильно будет использовать ожидание значения энкодеров.

В этом случае перед элементарным действием необходимо сбросить значения энкодеров.

Встроенный датчик угла поворота 
(энкодер) мотора Ev3 с точностью 1 градус
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Модели алгоритмов

Остальные элементарные действия (движение назад, повороты) реализуются аналогично. 

Измените предел оборотов. Что 
происходит с роботом?
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Запуск программ и их загрузка на контроллер LEGO EV3



14Размещение файлов на доске

https://padlet.com/stepanenko2012/lego-
mindstorms-ev3-trik-studio-db9shtn0yv2j87sp

https://padlet.com/stepanenko2012/lego-mindstorms-ev3-trik-studio-db9shtn0yv2j87sp
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Задача 1. Робот находится в синей зоне старта. Робот должен проехать вперед, 
развернуться на 180°между зонами старта и финиша, проехать задом и 
остановиться в красной зоне финиша. Использовать энкодерную модель.

Энкодеры. Задача 1
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Энкодеры. Задача 1. Решение
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Задача 2. Обогнуть угол. Робот должен проехать вперед со скоростью 60, 
повернуть на 90°, проехать вперед с максимальной скоростью и остановиться 
в зеленом круге. Использовать энкодерную модель.

Энкодеры. Задача 2
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Энкодеры. Задача 2. Решение
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Самостоятельная работа
Задача 3. Уборка мусора
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Самостоятельная работа
Задача 4. Штрафной
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Самостоятельная работа
Задача 5. Танец в круге
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Соревнование «Кегельринг»
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Упражнение «Лесенка». Цикл
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Упражнение «Парковка»



127473, г. Москва,

ул. Краснопролетарская, д. 16, стр. 3,

подъезд 8, бизнес-центр «Новослободский»

Группа компаний
«Просвещение»

Горячая линия: vopros@prosv.ru

https://shop.prosv.ru/formirovanie-funkcionalnoj-gramotnosti-sbornik-zadach-po-russkomu-yazyku-dlya-8-11-klassov2781

