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Робототехника
(TRIK + Python)

1. Управление моторами
2. Обратная связь. Энкодеры
3. Обратная связь. Датчик расстояния
4. Регуляторы
5. Движение по линии
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Робототехника
(TRIK + Python)

1. Управление моторами
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Робот с контроллером TRIK
3

мотормотор

мотормотор

контроллер (блок 
управления)

контроллер (блок 
управления)

датчикдатчик опорное 
колесо

опорное 
колесо

портыпорты



Робототехника (TRIK+Python), 9 класс

 К.Ю. Поляков, Е.А. Ерёмин, 2024 http://kpolyakov.spb.ru

Среда TRIK Studio
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открыть 
проект

открыть 
проект
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Загрузка шаблона решения
5

выбрать 
файл

выбрать 
файл

выбрать 
файлы *.py
выбрать 

файлы *.py
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Шаблон решения
6

переключиться 
на поле Робота
переключиться 
на поле Робота

brick.stop()brick.stop()

«Кирпич», 
стоп!

«Кирпич», 
стоп!
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Загрузка задачи («модели мира»)
7

ПКМ – Загрузить 
модель мира…

ПКМ – Загрузить 
модель мира…
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Загрузка задачи («модели мира»)
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условие 
задачи

условие 
задачи

зона 
Start
зона 
Start

зона 
Finish
зона 

Finish

стенкастенка
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Проверка решения
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запуск 
программы

запуск 
программы

запуск 
программы

запуск 
программы

в исходное 
положение
в исходное 
положение
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Управление моторами
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  Как поворачивать?  Как поворачивать??

M3 M4

brick.motor(M3).setPower( 100 )
brick.motor(M4).setPower( 100 )
script.wait( 500 )

brick.motor(M3).setPower( 100 )
brick.motor(M4).setPower( 100 )
script.wait( 500 )

мощность
-100..100
мощность
-100..100

  Какое расстояние проедет?  Какое расстояние проедет?? зависит от 
заряда 

аккумуляторов

зависит от 
заряда 

аккумуляторов
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Поворот на одном колесе
11

M3

M4

brick.motor(M3).setPower( 100 )
brick.motor(M4).setPower( 0 )
script.wait( 500 )

brick.motor(M3).setPower( 100 )
brick.motor(M4).setPower( 0 )
script.wait( 500 )

0 

  Как определить 
  угол поворота?
  Как определить 
  угол поворота?
?
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Поворот на месте
12

M3

M4

brick.motor(M3).setPower( 100 )
brick.motor(M4).setPower( -100 )
script.wait( 500 )

brick.motor(M3).setPower( 100 )
brick.motor(M4).setPower( -100 )
script.wait( 500 )

-100 
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Плавный поворот на ходу
13

brick.motor(M3).setPower( 100 )
brick.motor(M4).setPower( 40 )
script.wait( 500 )

brick.motor(M3).setPower( 100 )
brick.motor(M4).setPower( 40 )
script.wait( 500 )

40 

M3

M4
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Задачи
14

«A»: Загрузите модель мира map1A.xml. Переместите 
Робота в зону Finish.
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Задачи
15

«B»: Загрузите модель мира map1B.xml. Поверните 
Робота на месте на 90 градусов по часовой стрелке.
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Задачи
16

«С»: Загрузите модель мира map1С.xml. Переведите 
Робота в зону Finish следующим образом:

1) Робот едет вперёд со скоростью 60.
2) Поворот направо.
3) Робот едет вперёд со скоростью 100.
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