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1. Введение

В современном образовании все большее значение 
приобретает практическое применение теоретических 
знаний. Алгоритмизация и программирование, будучи 
ключевыми навыками в ИТ-сфере, требуют особого 
подхода в изучении — такого, при котором можно ув-
лечь и мотивировать обучающихся. Робототехника, 
как инструмент обучения, предоставляет уникальную 
возможность для достижения этих целей.

Одни из главных преимуществ изучения алгорит-
мизации и программирования через робототехнику — 
визуализация и интерактивность. Вместо абстрактных 
концепций ученики работают с реальными устройства-
ми, которые выполняют их команды. Это позволяет уви-
деть результат своего труда в действии, что значительно 
повышает мотивацию и интерес к обучению [1, 3, 4, 11, 
13, 14].

Если в школе отсутствует возможность работать 
с реальными роботами, на помощь придут виртуальные 
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цифровые двойники роботов: колесные роботы, летаю-
щие роботы, подводные роботы.

Примером может служить виртуальный исполнитель 
Летающий дрон в интерактивной образовательной сре-
де «Кулибин». Данный исполнитель является хорошей 
альтернативой исполнителю Робот в среде «КуМир», так 
как обладает большей интерактивностью, возможностью 
работать в трехмерном окружении и создавать самому 
трехмерное пространство для выполнения алгоритмов.

Для исполнителя Летающий дрон доступен блочный 
язык программирования и язык программирования 
Python. Блочный язык программирования реализован 
на основе русского языка, что позволяет обучающимся 
быстро осознать связь между написанным кодом и его 
реальным результатом [2, 5, 8, 9].

Изучение алгоритмизации и программирования на 
основе робототехники также развивает критическое 
мышление и навыки решения проблем. В процессе 
работы с дроном ученики сталкиваются с различными 
сложностями и препятствиями, которые требуют твор-
ческого подхода для их преодоления и нестандартных 
решений. Это помогает развить умения анализировать 
ситуацию, выявлять причины проблем и разрабатывать 
эффективные стратегии для их устранения.

Благодаря визуализации, интерактивности и прак-
тическому применению знаний учащиеся глубоко по-
нимают концепции программирования и развивают 
необходимые навыки для успешной карьеры в сфере 
информационных технологий. Сочетание теоретиче-
ских знаний с практическим применением, наглядность 
и возможность решения реальных задач делают этот 
подход перспективным направлением в современном 
образовании [1, 4, 11, 14, 15].

Скачать дистрибутив интерактивной образователь-
ной среды «Кулибин» можно по ссылке:

https://kulibin.app/download [8].

2. Интерфейс и инструменты 
интерактивной образовательной среды 
«Кулибин»

Интерфейс интерактивной образовательной среды 
«Кулибин» для исполнителя Летающий дрон интуитивно 
понятный, рабочий экран разделен на несколько зон 
(рис. 1).

Зона блоков операций является важным функ-
циональным элементом, с помощью которого пользо-
ватель может выстраивать алгоритмы для управления 
виртуальным квадрокоптером. Блоки разделяются на 
следующие группы:

•	 Управление — содержит основные команды алго-
ритма, условия выполнения команд;

•	 Операторы — содержит арифметические и логи-
ческие операции;

•	 Движение — содержит основные команды для 
перемещения дрона;

•	 Сложные — содержит основные команды для 
магнита;

•	 Датчики — содержит основные команды для 
датчиков;

•	 Инструменты — содержит основные команды 
для секундомера и пера;

•	 Переменные — содержит блоки для работы с пере-
менными и для хранения данных.

Для того чтобы начать процесс создания программы, 
необходимо перетащить мышью один из блоков в рабо-

Рис. 1. Интерфейс интерактивной образовательной среды «Кулибин»
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3. Примеры практических работ 
уровня сложности А (легкий) 
для создания алгоритмов [7, 10, 15]

3.1. Линейный алгоритм. Практическая 
работа «Приземление на синей плитке»

Цель работы: отработка навыков создания линей-
ного алгоритма.

Ход работы.

1. Загрузить полигон «Цветные плитки» — файл 
цветные плитки.kll * (рис. 6).

2. Загрузить файл с командами алгоритма — синяя.
kul (рис. 7).

* Все упомянутые в статье файлы можно скачать в до-
полнительных материалах к статье на сайте ИНФО: 
http://infojournal.ru/journals/school/school_03-2025/

чую зону. Блоки размещаются последовательно друг за 
другом (рис. 2). Любая программа начинается с блока 
управления (рис. 3).

Управляющие элементы тренировочного поли-
гона (рис. 4) отвечают за:

•	 ускорение симуляции выполнения программы;
•	 запуск и остановку симуляции;
•	 сброс выполнения программы и возврат дрона на 

стартовую позицию;
•	 переход в режим ручного управления дроном.
Точка появления виртуального дрона может быть 

перемещена, для этого необходимо перетащить мы-
шью фиолетовую область вокруг дрона в любое место 
на полигоне. Фиолетовая стрелка на области указывает 
направление, в котором будет обращен дрон при переза-
пуске. Область можно повернуть, для этого необходимо 
удерживать ее левой кнопкой мыши и вращать колесико 
мыши (рис. 5) [6, 12].

Рис. 5. Точка появления виртуального дрона

Рис. 2. Пример программы

Рис. 3. Блок управления

Рис. 4. Управляющие элементы тренировочного полигона

Рис. 6. Полигон «Цветные плитки»
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3. Задание. Из представленных в рабочей зоне 
команд собрать алгоритм, который позволит 
дрону приземлиться на синей плитке.

Пример верно построенного алгоритма и выпол-
ненной дроном программы представлен на рисунке 8.

Файл правильно построенного алгоритма — цвет-
ная плитка.kul.

Видео работы алгоритма — линейный_приземление 
на синей плитке.mp4.

3.2. Разветвляющийся алгоритм. 
Практическая работа «Обнаружение объекта»

Цель работы: отработка навыков создания развет-
вляющегося алгоритма.

Ход работы.

1. Загрузить полигон «Зимний полигон» — файл 
зимний полигон.kll (рис. 9).

2. Загрузить файл с командами алгоритма — обна-
ружение объекта.kul (рис. 10).

3. Задание. Из представленных в рабочей зоне 
команд собрать алгоритм, который позволит дро-
ну просигнализировать салютом при обнаруже-
нии объекта и приземлиться после определенного 
значения на секундомере.

Пример верно построенного алгоритма и выпол-
ненной дроном программы представлен на рисунке 11.

Файл правильно построенного алгоритма — зимний 
полигон.kul.

Рис. 7. Команды для создания линейного алгоритма

Рис. 8. Результат выполнения практической работы «Приземление на синей плитке»
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Видео работы алгоритма — разветвляющийся ал-
горитм_обнаружение объекта.mp4.

3.3. Циклический алгоритм. Практическая 
работа «Приземление на вершине горы»

Цель работы: отработка навыков создания цикли-
ческого алгоритма.

Ход работы.
1. Загрузить полигон «Горная местность» — файл 

горная местность.kll (рис. 12).
2. Загрузить файл с командами алгоритма — при-

земление на вершине горы.kul (рис. 13).

3. Задание. Из представленных в рабочей зоне команд 
собрать алгоритм, который позволит дрону взле-
теть на вершину горы по пути следования и при-
землиться на травяном покрытии слева от куста.

Пример верно построенного алгоритма и вы-
полненной дроном программы представлен на ри-
сунке 14.

Файл правильно построенного алгоритма — вер-
шина горы.kul.

Видео работы алгоритма — циклы_приземление на 
вершине горы.mp4.

Рис. 9. Полигон «Зимний полигон»

Рис. 10. Команды для создания разветвляющегося алгоритма
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Рис. 11. Результат выполнения практической работы «Обнаружение объекта»

Рис. 12. Полигон «Горная местность»
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3.4. Вспомогательный алгоритм. Переменные. 
Практическая работа «Подсчет по условию»

Цель работы: отработка навыков применения под-
программы, использования переменной.

Ход работы.

1. Загрузить полигон «Парк отдыха» — файл парк 
отдыха.kll (рис. 15).

2. Задание 1. Создать переменную «счетчик» (рис. 16).
3. Задание 2. Создать подпрограмму «помеха спе-

реди» (рис. 17).
4. Задание 3. Используя графическое изображение 

элементов программы (рис. 18), создать правильный 
алгоритм (параллельные алгоритмы), чтобы дрон:
•	 пролетел над цветными цилиндрами;
•	 подсчитал количество зеленых цилиндров;
•	 при приземлении просалютовал столько раз, 

сколько было зеленых цилиндров.

Пример верно построенного алгоритма и выпол-
ненной дроном программы представлен на рисунке 19.

Файл правильно построенного алгоритма — парк 
отдыха.kul.

Видео работы алгоритма — подпрограмма_пере-
менные.mp4.

3.5. Список. Заполнение списка. 
Практическая работа «Цветные цилиндры»

Цель работы: отработка навыков заполнения списка.

Ход работы.

1. Загрузить полигон «Цилиндры» — файл цилин-
дры.kll (рис. 20).

2. Задание 1. Создать список «цилиндры» (рис. 21).
3. Задание 2. Используя графическое изображение 

элементов программы (рис. 22), создать правиль-
ный алгоритм, чтобы дрон:
•	 пролетел над цветными цилиндрами;
•	 занес номера цветов цилиндров в список;
•	 приземлился при достижении значения коор-

динаты Х, равного 4.5 и больше.

Рис. 13. Команды для создания циклического алгоритма
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Рис. 14. Результат выполнения практической работы «Приземление на вершине горы»

Рис. 15. Полигон «Парк отдыха»
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Рис. 16. Создание переменной «счетчик»

Рис. 17. Подпрограмма «помеха спереди»

Рис. 18. Элементы программы для решения задания 3 практической работы «Подсчет по условию»
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Пример верно построенного алгоритма и выпол-
ненной дроном программы представлен на рисунке 23.

Файл правильно построенного алгоритма — цилин-
дры.kul.

Видео работы алгоритма — список_цветные ци-
линдры.mp4.

В дополнительных материалах к статье на сайте 
ИНФО в файле Уровень сложности В.pdf представ-
лены задачи среднего и высокого уровней сложности 

с решениями. К этим задачам также приложены файлы 
с полигонами и видео с решениями задач.

4. Заключение

Исполнитель Летающий дрон в интерактивной об-
разовательной среде «Кулибин» является альтернатив-
ным вариантом исполнителя Робот в среде «КуМир». 
Возможность создания всех видов алгоритмов, трехмер-
ных полигонов под любую задачу, а также трехмерное 

Рис. 19. Результат выполнения практической работы «Подсчет по условию»

Рис. 20. Полигон «Цилиндры»
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окружение позволяют применять данный исполнитель 
для обучения алгоритмизации и программированию 
в VIII—IX классах и в X классе на базовом уровне на 
уроках информатики. Однако для изучения програм-
мирования обработки строк исполнитель Летающий 
дрон не подходит, так как в среде отсутствуют команды 
работы со строками.
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