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ЗАДАЧНЫЙ ПОДХОД К ОБУЧЕНИЮ 
РОБОТОТЕХНИКЕ С ИСПОЛЬЗОВАНИЕМ СРЕДЫ 
TRIK STUDIO В ШКОЛЬНОМ КУРСЕ ИНФОРМАТИКИ

Е. В. Филимонова

Аннотация. Целью  статьи  является  анализ,  обобщение  опыта и  описание  спосо-
бов включения вопросов робототехники в школьный курс информатики. Анализи-
руя  существующие  авторские  учебно-методические  комплекты  по  информатике, 
предложено использование  задачного подхода  для параллельного изучения вопросов 
алгоритмизации  и  основ  робототехники  с  использованием  образовательного  кон-
структора и среды TRIK Studio. Представлен пример использования системы задач 
по И. Г. Семакину и реализация их решений в среде TRIK Studio. В работе обсужда-
ются преимущества использования среды TRIK Studio, предлагаются способы изуче-
ния вопросов робототехники и алгоритмизации в условиях различной доступности 
образовательных робототехнических конструкторов.
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TASK APPROACH TO ROBOTICS TRAINING USING THE TRIK 
STUDIO ENVIRONMENT IN SCHOOL INFORMATICS COURSE

E. V. Filimonova

Abstract. The purpose of the article is to analyze, generalize the experience and describe 
ways to include robotics issues in the school course of computer science.  Analyzing the ex-
isting copyrighted  educational and methodological sets on computer science, it is proposed 
to use the task approach for parallel study of algorithmic issues and the basics of robotics 
using the educational constructor and the TRIK Studio environment.   An example of us-
ing  the  system of  I. G. Semakin’s  tasks and  the  implementation of  their  solutions  in  the 
environment of TRIK Studio is presented.   The article considers the advantages of using 
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the TRIK Studio environment, suggests methods of studying robotics and algorithmization 
issues in the conditions of various availability of educational robotic designers.
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Важные векторы перспективного 
развития информационных и ком-
муникационных технологий, выде-

ленные в Стратегии развития информаци-
онных технологий [1], такие как обработка 
больших данных, искусственный интеллект, 
робототехника, интернет вещей, приводят 
к необходимости существенного обновле-
ния содержания основного общего и до-
полнительного образования. Школьная ин-
форматика традиционно находится в зоне 
повышенного внимания и постоянного об-
новления содержания обучения в условиях 
непрерывного процесса информатизации 
и цифровизации современного общества, 
например, в связи с информационной без-
опасностью личности [2].

Отметим, вслед за С.  Д.  Каракозовым, 
А. Ю. Уваровым, Н. И. Рыжовой, что в усло-
виях цифровизации современного образо-
вания и его трансформации актуальным 
рассматривается переход к модели «циф-
ровой школы» прежде всего как педагоги-
ческого феномена, а не технологического, в 
рамках которой пересматривается органи-
зация образовательного процесса в на-
правлении персонализированной органи-
зации, которая «использует персонализи-
рованно-ориентированный образователь-
ный процесс (ПООП); ориентирована на 
достижение максимально высоких учебных 
результатов (представляет собой компе-
тентностно-ориентированную модель); 
осуществляется в образовательной среде, 
которая насыщена цифровыми технология-
ми (ЦТ), где учащиеся и педагоги использу-
ют ЦТ каждый раз, когда у них возникает 
такая необходимость» [3, с. 5].

В связи с этим достижение высоких об-
разовательных результатов обучаемых в 
рамках компетентностного подхода связы-
вается, прежде всего, с формированием и 

развитием компетентности как учащихся, 
так и педагогов. В контексте излагаемой 
проблематики эти вопросы также имеют 
большую значимость и ранее нашли свое 
отражение в ряде наших с коллегами пу-
бликациях в области методики обучения 
информатике. В частности, по таким на-
правлениям, как подготовка учителей ин-
форматики в области информационного 
моделирования и формирование информа-
ционно-аналитической компетентности [4–
6]; подготовка учителей в области образо-
вательной робототехники и формирование 
технико-технологической компетентности 
[7; 8]; подготовка в области электронного 
обучения и дистанционных образователь-
ных технологий для формирования инфор-
мационно-коммуникационной компетент-
ности [9; 10].

В связи с цифровой трансформацией 
происходит «системное и синергичное» об-
новление базовых составляющих образова-
тельного процесса, включая результаты об-
разования и их оценивание, содержание об-
разования, организацию процесса образова-
ния не только на уровне школы, но и вуза, 
например, в контексте использования ин-
формационно-образовательных систем [11].

Появление общественного запроса на 
подготовку инженерных кадров для циф-
ровой экономики определило новое на-
правление в содержании обучения школь-
ников – изучение основ робототехники. В 
настоящее время обучение робототехнике 
происходит преимущественно в системе 
дополнительного образования школьни-
ков на базе кружков, образовательных цен-
тров научно-технического творчества, со-
временных инновационных центров Кван-
ториумов. Ряд авторов связывает такую 
подготовку с образовательными областями 
«Технология» и «Программирование» [12–
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15]. Робототехника в настоящее время рас-
сматривается в образовательной практике 
и как новое направление в содержании об-
учении, и, по Н.  Н.  Самылкиной, как новая 
технология обучения [16]. 

Определим следующие важные, на наш 
взгляд, педагогические задачи использова-
ния робототехники в обучении школьников:

 ● демонстрация возможностей робо-
тотехники как одного из основных направ-
лений научно-технического прогресса и 
новой технологии;

 ● усиление профильной подготовки 
учащихся, их ориентация на профессии ин-
женерно-технического профиля;

 ● повышение качества образования 
за счет следующих факторов: а) углубление 
и расширение предметного знания; б) со-
вершенствование знаний в области при-
кладных наук; в) интеграция материальных 
и информационных технологий, интегра-
ция конструирования и программирова-
ния [12]; г) интеграция знаний в области 
математических, физических, инженерно-
технических наук и информатики, углубле-
ние межпредметных связей; д) формирова-
ние умений и навыков проектирования, 
моделирования и конструирования; е) раз-
витие учебно-исследовательских умений и 
навыков, овладение методами проведения 
экспериментов;

 ● развитие у школьников познава-
тельного интереса и мотивации к изучению 
ряда школьных предметов.

В системе общего образования изуче-
ние основ робототехники включено в со-
держание предметной области «Техноло-
гия», для которой авторским коллективом 
под руководством С.  А.  Бешенкова разра-
ботаны современные учебно-методические 
комплексы [12; 14]. 

Вместе с тем в Примерной основной 
образовательной программе основного 
общего образования (2015) для информа-
тики в разделе «Исполнители и алгоритмы» 
выделено содержание, направленное на 
изучение основ робототехники, например, 
программное управление исполнителем, в 
том числе программное управление само-

движущимся роботом [17]. Кроме того, для 
содержательной линии «Алгоритмы и эле-
менты программирования» выделяется са-
мостоятельный раздел «Робототехника», в 
котором предусмотрено рассмотрение ши-
рокого содержания по данной теме [17, 
c. 378–379].

Отметим, что в Примерной основной 
образовательной программе среднего пол-
ного образования (2016) раздел алгоритми-
зации и программирования не содержит 
упоминания о задачах управления робото-
техническими конструкциями, только от-
дельные понятия «Микроконтроллеры. Ро-
ботизированные производства» включены 
в раздел программы «Компьютер – универ-
сальное устройство обработки информа-
ции». Вместе с тем вопросам робототехни-
ки уделено внимание в разделе материаль-
но-технического оснащения образователь-
ной деятельности, среди ключевых воз-
можностей образовательная организация 
может обеспечивать «проектирование и 
конструирование, в том числе моделей с 
цифровым управлением и обратной свя-
зью, с использованием конструкторов, об-
разовательной робототехники, программи-
рования» [18, с.  556]. Таким образом, для 
предметной области «Информатика» изуче-
ние основ образовательной робототехники 
не является в настоящее время обязатель-
ным, а изучение связывается, прежде всего, 
с предметом «Технология» и внеурочной 
деятельностью.

Проанализировав учебно-методиче-
ские комплекты по информатике, отметим, 
что вопросы робототехники, тем не менее, 
находят свою реализацию на страницах 
учебников, находясь в начальной стадии 
становления и поиска своего места в 
школьном курсе информатики.

Обратимся к учебно-методическому 
комплекту К.  Ю.  Полякова и Е.  А.  Еремина 
[15, 19], где в отдельном разделе «Робото-
техника» для учащихся 8-го класса дается 
представление об управлении роботом без 
обратной связи; управлении с использова-
нием датчиков (касания, расстояния, осве-
щенности); решаются практические задачи 
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управления роботом при его движении по 
линии или вдоль стены с использованием 
датчиков; элементах теории автоматиче-
ского управления и пропорциональном ре-
гуляторе. При программировании управле-
ния роботами используется запись алго-
ритма на школьном (русском) алгоритмиче-
ском языке, который расширен командами 
управления мощностью моторов и коман-
дами получения данных от датчиков, под-
ключенных к разным портам. Для отработ-
ки навыков алгоритмизации и программи-
рования для виртуального робота реализо-
вана среда компьютерного тренажера, ко-
торая доступна онлайн в современных 
браузерах по адресу http://kpolyakov.spb.
ru/school/robotics/robotics.htm. В учебной 
программе (К. Ю. Поляков, Е. А. Еремин) из-
учение раздела «Робототехника» планиру-
ется после освоения раздела «Алгоритми-
зация» и перед изучением раздела «Про-
граммирование».

Отметим, что включение вопросов ро-
бототехники в рабочие программы инфор-
матики имеет, на наш взгляд, определен-
ные проблемы, связанные с отсутствием 
образовательных конструкторов в каждой 
школе или недостаточным их количеством, 
высокой стоимостью приобретения обору-
дования; дополнительно к этому требуется 
специальная подготовка учителя информа-
тики по вопросам образовательной робо-
тотехники, а также освоение ими методики 
обучения робототехнике в курсе информа-
тики или во внеурочной деятельности, су-
ществуют также сложности при планирова-
нии дополнительного учебного времени на 
изучение темы и др. Вместе с тем проблема 
определения места и способа изучения во-
просов робототехники в курсе информати-
ки может иметь разные решения.

На наш взгляд, удачным подходом бу-
дет параллельное изучение вопросов алго-
ритмизации с использованием традицион-
ных виртуальных исполнителей, например, 
реализованных в среде КуМир (Черепашка, 
Чертежник, Робот), и изучение вопросов 
программирования управления роботом с 
использованием конструктора и среды 

TRIK Studio, имеющих режим виртуальной 
имитации исполнителя. Отметим, что ис-
пользование виртуальных сред в практике 
обучения является актуальным направле-
нием не только для школы, но и для про-
фессиональной подготовки учителей ин-
форматики в вузе [20].

Существенный объем содержания обу-
чения робототехнике тесно связан с алго-
ритмизацией и программированием. Без 
освоения понятий алгоритма, основных 
управляющих алгоритмических структур 
(следование, разветвление, цикл, вспомога-
тельный алгоритм) и использования их при 
программировании невозможно освоение 
управления робототехнической конструк-
цией, а также решение таких задач, как дви-
жение робота в пространстве и объезд пре-
пятствий с использованием датчиков, дви-
жение по заданной траектории и др.

В связи с этим обучение робототехнике 
целесообразно проводить, на наш взгляд, с 
использованием задачного подхода. Под 
задачным подходом, вслед за Н.  И.  Рыжо-
вой, будем понимать специальный метод 
обучения с использованием задач; но «как 
разновидность более широкого метода – 
метода целесообразно подобранных задач, 
в основе которого лежит обучение через 
задачи; когда в учебном процессе обучае-
мые получают новые теоретические знания 
в ходе решения учебной прикладной зада-
чи, а сама учебная задача рассматривается 
как определенное средство овладения но-
вым теоретическим материалом» [21, 
с. 111–113].

Для школьного курса информатики ме-
тодические вопросы обучения алгоритми-
зации и программированию являются од-
ними из наиболее разработанных. Размыш-
ляя о способах и вариантах включения эле-
ментов программирования роботов, мож-
но предложить несколько подходов, по 
аналогии с предложенными способами из-
учения разделов алгоритмизации и про-
граммирования в работах И.  Г.  Семакина, 
Л. Л. Босовой [22–25].

В учебно-методическом комплекте для 
9-го класса И.  Г.  Семакина первоначально 
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осваивается раздел алгоритмизации для 
исполнителей «в обстановке», а затем па-
раллельно изучаются «алгоритмы с величи-
нами» и вводятся конструкции языка про-
граммирования как «перевод» с учебного 
алгоритмического языка на язык програм-
мирования для нового исполнителя – ком-
пьютера [22; 23]. В таком подходе применя-
ется методический прием аналогии при за-
писи алгоритмической конструкции на рус-
ском алгоритмическом языке и на языке 
программирования Паскаль при решении 
учебной задачи.

Другой подход продемонстрирован в 
учебно-методическом комплекте Л.  Л.  Босо-
вой для 8-го класса [24; 25], в котором рассма-
тривается последовательное освоение сна-
чала основ алгоритмизации, а затем перехо-
дят к изучению программирования на языке 
Паскаль, где ранее освоенный алгоритм фор-
мализуется средствами этого языка.

При обучении алгоритмизации тради-
ционно используются исполнители, напри-
мер, в учебнике И.  Г.  Семакина это – ГРИС 
(графический исполнитель) и виртуальная 
программная среда исполнителя Стрелоч-
ка в коллекции цифровых ресурсов к учеб-
нику [23], в учебнике Л. Л. Босовой – целый 
ряд исполнителей: Робот, Чертежник, Водо-
лей в виртуальной среде КуМир [25].

Таким образом, развивая идеи возмож-
ности применения параллельно несколь-
ких исполнителей или инвариантный под-
ход с выбором любого произвольного ис-
полнителя, расширим число изучаемых ис-
полнителей, добавим сконструированного 
робота в виде самодвижущейся тележки, 
управляемой микропроцессорным блоком, 
и среду программирования для управле-
ния роботом, включающую в себя дополни-
тельно виртуальную среду имитации ис-
полнителя. По отношению к изучению раз-
дела алгоритмизации предложим подход, в 
котором параллельно будут осваиваться 
вопросы управления реальным роботом, 
сконструированным с использованием об-
разовательного конструктора, например 
Lego Mindstorms EV3, и вопросы алгорит-
мизации.

Предложенный подход параллельного 
освоения алгоритмизации и управления 
роботом заключается в формировании 
умений формализовать запись алгоритма 
для привычного виртуального исполните-
ля (например, Чертежник, Робот, Черепаш-
ка) с использованием его системы команд, 
а также параллельно – для реального робо-
та, сконструированного из блоков образо-
вательного конструктора и управляемого в 
программной среде робототехнического 
конструктора. В данном отношении мате-
риальный реально сконструированный ро-
бот может рассматриваться как еще один 
исполнитель в соответствии с методикой 
исполнителя. Покажем такое применение 
на примере образовательного конструкто-
ра Lego Mindstorms EV3 и программной 
среды TRIK Studio. 

TRIK Studio представляет хорошую воз-
можность применения единой среды для 
программирования роботов и использова-
ния ее в образовательных целях, поскольку 
в среде поддерживается работа с различ-
ными моделями роботов на базе несколь-
ких конструкторов: Lego Mindstorms EV3, 
Lego Mindstorms NXT, конструктор TRIK рос-
сийских разработчиков [13; 26]. Подробный 
обзор и анализ возможностей использова-
ния среды визуального программирования 
TRIK Studio для обучения робототехнике на 
уроках технологии и информатики, а также 
во внеурочной деятельности приводится в 
работе А. С. Бешенкова, М. И. Шутиковой и 
др. [27]. В нашем опыте обучения в рамках 
курса по выбору «Основы образовательной 
робототехники» для студентов направле-
ния «Педагогическое образование» профи-
лей «математика и информатика» также ис-
пользовались визуальные среды конструи-
рования и программирования [7], в том 
числе среда TRIK Studio.

Для конструктора Mindstorms EV3 про-
граммирование управления роботом пред-
лагается в специальной среде Lego EV3 
Software, предполагающей визуальное кон-
струирование программы из блоков и 
управляющих конструкций [28]. Среда TRIK 
Studio также реализует эти возможности, 
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но в дополнение имеет симулятор двумер-
ной модели робота, который имитирует по-
ведение робота в рабочей области – на 
поле, например, с установленными препят-
ствиями в виде стен, построенных лаби-
ринтов или с обозначенными линиями, 
вдоль которых должен двигаться про-
граммно управляемый робот с использова-
нием датчиков, или на выделенных различ-
ных цветовых областях, в которых робот 
демонстрирует различное поведение и др. 
[13; 26]. Двумерная модель поддерживает 
так же, как и реальный робот, работу с мо-
торами, датчиками, дисплеем микропро-
цессорного блока, кнопками. 

Для визуального программирования 
роботов Lego Mindstorms EV3 в среде TRIK 
Studio доступны команды – блоки в виде 
пиктограмм – из разделов «Алгоритмы», 
«Действия», «Ожидание», «Рисование» [26]. 
В разделе «Алгоритмы» расположены бло-
ки-команды создания функции, условия, 
выбора, цикла, подпрограммы, параллель-
ных задач, а также инициализации пере-
менной, начала и конца программы. В раз-
деле «Действия» сгруппированы команды 
управления движением моторов, звуковые 
блоки, отправка письма роботу, светодиод 
и сброс показаний энкодера. Раздел «Ожи-
дание» содержит таймер, блоки ожидания 
показаний датчиков и энкодера, приема со-
общений. К числу команд раздела «Рисова-
ние» относятся блоки печати текста и 
очистки экрана, а также блоки поднятия и 
опускания маркера, прорисовки фигур 
(точка, линия, прямоугольник, круг).

Для программного управления робо-
том в среде TRIK Studio доступны режимы 
работы: 1) с 2D-моделью в виртуальной 
среде исполнителя и 2) режим непосред-
ственного управления роботом «вживую» 
после того, как разработанная программа 
загружена в блок контроллера. При этом 
управление может быть автономным без 
соединения с компьютером или в режиме 
интерпретации с соединением по каналам 
USB, Bluetooth. 

Использование среды TRIK Studio и ре-
жима имитации с 2D-моделью позволяет 

организовать процесс параллельного изу-
чения вопросов алгоритмизации и вопро-
сов управления роботом даже в условиях, 
когда в школе отсутствуют робототехниче-
ские конструкторы или отсутствует необхо-
димое количество наборов конструктора 
для выполнения учащимися практической 
работы на уроке информатики. 

В отсутствие конструкторов учащиеся 
могут выполнять отладку программы в сре-
де TRIK Studio в режиме имитации с 
2D-моделью. При наличии даже одного 
комплекта робототехнического конструк-
тора в школе учитель может организовать 
показ процесса управления роботом «вжи-
вую» в режиме демонстрации с использо-
ванием предварительно разработанной со-
вместно с учащимися программы. В другом 
варианте результат разработки программы 
управления роботом учащиеся проверяют 
на практическом занятии, работая с кон-
структором в мини-группах (также при ус-
ловии ограниченного количества наборов). 
Разработанная программа загружается в 
микропроцессорный блок управления ро-
ботом, учащиеся выполняют наблюдение 
за роботом в пространстве, эксперименти-
руют и в последующем выполняют отладку 
и доработку программы. Предварительно 
техническая часть конструкции робота со-
бирается учащимися либо на отдельном 
уроке, либо во внеурочной деятельности. В 
качестве дополнительного способа моти-
вации учащихся используются мини-сорев-
нования между роботами на заключитель-
ном этапе практической работы или во вне-
урочной деятельности, а состязательность 
способствует развитию у учащихся само-
стоятельности и креативности.

Исполнитель Lego-робот на первона-
чальном этапе конструирования представ-
ляет собой самодвижущуюся тележку с ми-
кропроцессорным блоком, управление ко-
лесами происходит за счет двигателей сер-
вомоторов, скорость вращения колесами 
задается уровнем мощности моторов. На-
правление движения регулируется также 
направлением вращения моторов и раз-
личной мощностью, подаваемой на левый 
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и правый моторы. В качестве среды испол-
нителя Lego-робота можно рассматривать, 
например, программную среду TRIK Studio 
в режиме имитации, в которой для пере-
движения робота-тележки используется 
виртуальное поле, а для сконструирован-
ного механического Lego-робота применя-
ются специальные поля с разметкой или 
пространство помещения с расположенны-
ми конструкциями и препятствиями. На на-
чальном этапе обучения алгоритмизации 
необходим минимальный набор команд 
управления роботом, который задает си-
стему команд исполнителя. Для системы 
команд по аналогии с Роботом (в среде «Ку-
Мир») или ГРИС (в среде исполнителя 
«Стрелочка») достаточно команд движения 
«вперед», «назад», «поворот направо», «по-
ворот налево».

Для робота-тележки из конструктора 
дополнительно следует пояснить учащим-
ся реализацию команд движения и поворо-
та, необходимо раскрыть учащимся, как 
происходит управление колесами под дей-
ствием моторов [26]. Например, для коман-
ды «вперед» следует установить: мощность 
моторов, направление вращения и движе-
ния, задержку по времени. Вторую команду, 
например «поворот направо», нужно также 
объяснить подробнее. Для поворота робо-
та рассматриваются разные способы их ре-
ализации: а) на месте («танковый поворот»), 
когда моторы управления левыми и правы-
ми колесами вращают их в разных направ-
лениях с одинаковой мощностью; б) резкий 
поворот, когда управление подается толь-
ко, например, на левые колеса, правые ко-
леса не вращаются – происходит поворот 
направо; в) плавный поворот, при котором 
мощность различной величины подается 
на оба колеса. Таким образом, в системе ко-
манд исполнителя появляются дополни-
тельные команды управления моторами, а 
в последующем они расширяются за счет 
команд для работы с датчиками и др. По-
добная система команд описана в работе 
К. Ю. Полякова [29]. 

Для того чтобы показать возможность 
параллельного освоения основ управле-

ния роботом в среде TRIK Studio и обучение 
основам алгоритмизации по методике, 
предложенной в учебнике И.  Г.  Семакина 
[22; 23], рассмотрим отдельные учебные за-
дачи из его комплекта. Таким образом, ме-
тодика введения основных алгоритмиче-
ских структур не будет нарушена, а будет 
дополнена их реализацией для конструк-
ции робота. Используя последовательность 
и систему заданий для учащихся из этого 
комплекта, покажем возможность их реа-
лизации для конструкции реального Lego-
робота в среде TRIK Studio.

В учебнике 9-го класса И.  Г.  Семакина 
задачи из раздела «Управление и алгорит-
мы» рассматриваются с помощью графиче-
ского исполнителя ГРИС [23]. Понятие ли-
нейного алгоритма раскрывается на при-
мере программы, по которой ГРИС рисует 
на поле букву «Т». Составим аналогичную 
программу для исполнителя робот-тележка 
в среде TRIK Studio (рис.  1). Отметим, что 
примеры программ разработаны А. Ю. Бер-
кут, студенткой направления «Педагогиче-
ское образование» с двумя профилями 
подготовки «математика и информатика» 
Петрозаводского государственного уни-
верситета, под нашим руководством.

При изучении вспомогательных алго-
ритмов и подпрограмм предлагается соста-
вить программу написания четырехзначно-
го числа «1919» с повторением цифр, ана-
логичная программа для исполнителя ро-
бот-тележка реализуется в среде TRIK Stu-
dio с использованием блока «Подпрограм-
ма». В параграфе «Циклические алгоритмы» 
предлагается задача, в которой исполни-
тель должен нарисовать прямоугольную 
рамку, двигаясь вдоль стены, а цикл с пред-
условием рассматривается на примере 
программы многократного рисования ли-
нии на поле для разлиновки поля. Неслож-
но представить данные алгоритмы в среде 
TRIK Studio с применением циклической 
структуры и получить результат рисования 
в режиме имитационного моделирования.

В результате выполнения программы в 
режиме имитационного моделирования с 
2D-моделью робот рисует на поле (рис. 2).
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Команда ветвления и последовательная 
детализация алгоритма (двухшаговая дета-
лизация) раскрываются на примере про-
граммы, в которой ГРИС строит орнамент, 
состоящий из квадратов, расположенных по 
краям поля, с использованием подпрограмм 
«Ряд» (рисование одного ряды квадратов, 
пока впереди не край поля) и «Квадрат» (ри-
сование одного квадрата). Несложно также 
адаптировать для TRIK Studio программу, ре-
ализующую цикл с вложенным ветвлением.

Описанные примеры показывают, что в 
среде TRIK Studio можно реализовать вы-
полнение типичных для графического ис-
полнителя ГРИС программ, не изменяя ме-
тодику и используя ту же систему задач, 
предлагаемую автором учебника И. Г. Сема-
киным [23]. Отметим определенные досто-
инства конструирования алгоритмов в сре-
де TRIK-Studio:

 ● визуальное программирование об-
ладает высокой степенью наглядности про-
грамм, что позволяет проследить связи 
между блоками программы и алгоритмиче-
ские структуры;

 ● при запуске робота в режиме имита-
ционного моделирования можно переклю-
читься в режим редактора и пронаблюдать 
очередность выполнения блоков програм-
мы – исполняемые в данный момент блоки 
подсвечиваются;

 ● после процедуры отладки програм-
мы в режиме имитации конструкция робо-
та запускается «вживую» в режиме непо-
средственного движения в пространстве, 
что повышает интерес учащихся.

На наш взгляд, дополнительно у уча-
щихся развиваются учебно-исследователь-
ские навыки, а в ходе решения задач суще-
ствует необходимость проведения наблю-
дений и экспериментов с роботом:

 ● необходимо вручную подбирать 
значения параметров, например, для блока 
«Таймер» задержку времени (мс), что требу-
ет дополнительных экспериментов и ана-
лиза программы; в случае использования 
энкодеров при движении робота учащиеся 
рассчитывают параметры и также анализи-
руют программу, проводят эксперименты;

 ● необходимо многократно тестиро-
вать программу в режиме имитационного 
моделирования и в реальном режиме для 
апробирования необходимых значений 
датчиков, моторов и др.;

 ● достаточно непросто реализовать 
движение реального робота в простран-
стве с прорисовкой линий, например, на 
бумажном поле, для этого необходимо до-
страивать отдельную деталь с мотором и 
пером и программировать ее управление.

Для дальнейшего обучения робототех-
нике и алгоритмизации, в том числе и во 
внеурочной деятельности, можно исполь-

Рис. 1. Программа «Буква Т»

Рис. 2. Результат выполнения 
программы «Буква Т»
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зовать большее количество задач, предло-
женных например, на сайте в открытом до-
ступе в проекте ТРИК [26].

Подводя итог вышесказанному, отметим, 
что изучение вопросов робототехники на базе 
образовательного конструктора (Lego Mind-
storms EV3, NXT, TRIK) и среды TRIK Studio воз-
можно параллельно с обучением основам ал-
горитмизации по методике, например, И. Г. Се-
макина [22; 23]. При этом изучение удобно по-
строить по одной из следующих схем:

1. Изучение параллельно с освоением 
основных алгоритмических структур на 
примере тех же задач и вопросов. Построе-
ние тех же алгоритмических конструкций 
из учебного комплекта в программной сре-
де управления роботом для робототехни-
ческого конструктора.

2. Изучение вопросов программиро-
вания управления роботом после освоения 
каждой алгоритмической структуры по ме-
тодике, предложенной в учебном комплек-
те с использованием традиционного ис-
полнителя (или после изучения всех алго-
ритмических структур), как перенос знаний 
в новую ситуацию.

Перечислим, какие преимущества, по 
нашему мнению, представляются при за-
дачном подходе к обучению робототехнике 
и алгоритмизации: 

1) школьники наглядно «вживую» на-
блюдают процесс управления реальным объ-
ектом, который дополняется его виртуаль-
ным аналогом, понимают непосредственные 
практические области применения решае-
мых учебных задач алгоритмизации;

2) проявляется интерес и мотивация 
для освоения других разделов робототех-
ники, связанных с конструированием и тех-
ническим творчеством во внеурочной дея-
тельности;

3) углубляются межпредметные связи 
информатики и технологии, инженерного 

творчества, что способствует реализации 
междисциплинарного подхода в обучении;

4) открываются дополнительные воз-
можности и перспективы в освоении тек-
стового программирования на языках про-
граммирования, например, Python, RobotС, 
Java, реализованных также для робототех-
нического конструктора;

5) появляется возможность планомер-
ного изучения основ робототехники на 
уроках информатики.

К числу недостатков представленно-
го нами методического подхода можно от-
нести:

1) дополнительные временные затра-
ты на освоение школьниками новой среды 
исполнителя – TRIK Studio;

2) при создании алгоритмических кон-
струкций из блоков и стрелок управления в 
среде TRIK Studio существует большая гиб-
кость, что может нарушить методику струк-
турного подхода в программировании (как в 
свое время свободное использование опе-
ратора перехода в ранних версиях Бейсика).

В заключение укажем, что преимуще-
ства тесных связей программирования ро-
бототехнических конструкций с разделом 
«Алгоритмизация и программирование», 
накопленный большой опыт применения 
виртуальных сред исполнителей при обу-
чении алгоритмизации в сочетании с обра-
зовательными возможностями среды рос-
сийских разработчиков TRIK Studio позво-
ляют, на наш взгляд, организовать обуче-
ние основам робототехники на базе задач-
ного подхода с использованием различных 
образовательных конструкторов, в том 
числе российского производителя, на пер-
воначальном этапе в рамках курса инфор-
матики, а в последующем – более глубокое 
освоение робототехники в рамках допол-
нительных курсов или во внеурочной дея-
тельности.
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