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Робототехника
(TRIK + Python)

3. Обратная связь. 
Датчик расстояния

1
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Датчик расстояния
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инфракрасный 
датчик расстояния

инфракрасный 
датчик расстояния

10-80 см
порт A5порт A5

while brick.sensor(A5).read() > 40:  
  script.wait( 10 )
while brick.sensor(A5).read() > 40:  
  script.wait( 10 )

if brick.sensor(A5).read() > 40:  
  # что-то делать
if brick.sensor(A5).read() > 40:  
  # что-то делать

Проверка расстояния:

Едем до заданного расстояния:
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Подъехать к стене на 40 см
3

brick.motor(M3).setPower( 100 )
brick.motor(M4).setPower( 100 )

while brick.sensor(A5).read() > 40:  
  script.wait( 10 )

brick.motor(M3).setPower( 100 )
brick.motor(M4).setPower( 100 )

while brick.sensor(A5).read() > 40:  
  script.wait( 10 )

40 см

40
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Задачи
4

«A»: Загрузите модель мира map3A.xml. Переместите 
Робота вперёд, чтобы он остановился на расстоянии 
40 см от стены. Затем после паузы в 50 мс отведите 
Робота назад на расстояние 75 см от стены. ИК-
датчик связан с портом А5. 
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Задачи
5

«B»: Загрузите модель мира map3B.xml. Переместите 
Робота в зону Finish. ИК-датчик связан с портом А5. 
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Задачи
6

«C»: Загрузите модель мира map3C.xml. Переместите 
Робота в зону Finish. ИК-датчик, направленный 
вперёд, связан с портом А5, а ИК-датчик, 
направленный вправо – с портом А6.
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Робототехника
(TRIK + Python)

4. Регуляторы

7



Робототехника (TRIK+Python), 9 класс

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

Реалистичные модели
8

Реалистичные моторыРеалистичные моторы
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Удержание на прямой линии
9

brick.motor(M3).setPower( 100 )
brick.motor(M4).setPower( 100 )

script.wait( 5000 )

brick.motor(M3).setPower( 100 )
brick.motor(M4).setPower( 100 )

script.wait( 5000 )

  Что ожидаем?  Что ожидаем??
  Какую обратную связь использовать?  Какую обратную связь использовать??
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Обратная связь
10

M3

M4

E3

E4

v3

v4

обратная связь

контроллер

  Задача – поддерживать равные 
  значения на двух энкодерах!
  Задача – поддерживать равные 
  значения на двух энкодерах!
!
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Релейное управление
11

v0 = 95
u0 = 5
если E3 < E4:
  motor(M3) = v0 + u0 
  motor(M4) = v0 - u0
иначе:
  motor(M3) = v0 - u0 
  motor(M4) = v0 + u0

v0 = 95
u0 = 5
если E3 < E4:
  motor(M3) = v0 + u0 
  motor(M4) = v0 - u0
иначе:
  motor(M3) = v0 - u0 
  motor(M4) = v0 + u0

  Задача – поддерживать равные 
  значения на двух энкодерах!
  Задача – поддерживать равные 
  значения на двух энкодерах!
!

M3 M4
E3 E4

  Если E3 = E4?  Если E3 = E4??

как влияет?как влияет?

  Как выбрать v0?  Как выбрать v0??
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