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1. Введение

В современном цифровом мире объем информации 
увеличивается экспоненциально, и, как следствие, 
в образовании объем новых знаний также увеличи-

вается. Но вот количество часов-уроков на усвоение 
новых знаний остается прежним, а значит, нужно 
увеличить скорость передачи информации от учителя 
к ученику. Современные средства обучения позволяют 
нам, педагогам, за то же самое время дать ученикам 
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больший объем знаний. Это реализуемо и при изуче-
нии раздела «Алгоритмы и программирование» курса 
информатики.

При изучении программирования в рамках учебного 
предмета «Информатика» эти требования возможно 
реализовать с помощью интеграции в курс информа-
тики образовательной робототехники, например, при 
изучении раздела «Алгоритмы и программирование» 
в VIII классе [2].

Интеграция образовательной робототехники в учеб-
ную программу по информатике или в рамках дополни-
тельного образования будет способствовать развитию 
у школьников навыков абстрактного мышления, креа-
тивности, критического мышления, работы в команде, 
конструирования и программирования, а также решения 
сложных задач [10, 14].

В соответствии с ФГОС основного общего обра-
зования регламентируются условия, обеспечивающие 
возможность «формирования функциональной гра-
мотности обучающихся (способности решать учебные 
задачи и жизненные проблемные ситуации на основе 
сформированных предметных, метапредметных и уни-
версальных способов деятельности), включающей ов-
ладение ключевыми компетенциями, составляющими 
основу дальнейшего успешного образования и ориен-
тации в мире профессий» [13]. Формирование функ-
циональной грамотности обучающихся успешно осу-
ществляется путем интеграции содержания различных 
учебных предметов. Использование образовательной ро-
бототехники будет особенно полезно при изучении про-
граммирования, которое считается довольно сложным 
разделом школьного курса информатики. А изучение 
программирования с использованием робототехники 
может заинтересовать обучающихся и разнообразить 
деятельность решением метапредметных задач [3, 8, 14]. 
В процессе работы над проектами с использованием 
робототехнических конструкторов обучающиеся будут 
сталкиваться с закономерностями разных наук, знание 
которых потребуется в решении различных задач в про-
екте, и им необходима будет консультация с преподава-
телями разных дисциплин для устранения возникающих 
проблем [9].

На сегодняшний день литературы по использова-
нию робототехники в учебном процессе представлено 
достаточно. Авторы учебных пособий по образова-
тельной робототехнике описывают свои успешные 
практики и делятся своим опытом интеграции робо-
тотехники в ту или иную предметную область [12, 15]. 
Как пример успешной интеграции образовательной 
робототехники в предметную область можно предста-
вить учебно-методический комплекс Д. Г. Копосова 
«Технология. Робототехника» для V—IX классов [5–7]. 
Автор включает в примерное тематическое планирова-
ние изучение алгоритмов, их свойств и исполнителей 
алгоритмов. В указанном УМК представлены практи-
ческие работы, которые подразумевают использование 
робототехнических конструкторов, а именно сборку 
и программирование роботов для конкретных задач. 
Учебные занятия с использованием данного УМК, 
как отмечает его автор, способствуют развитию всех 
универсальных учебных действий, помогают выстро-
ить межпредметные связи, обеспечивают вовлечение 

учащихся в научно-техническое творчество. УМК 
Д. Г. Копосова вполне можно использовать для инте-
грации образовательной робототехники и школьного 
курса информатики.

Одной из целей освоения образовательной про-
граммы по информатике является знакомство с пред-
ставлением информации в современных компьютерах 
и робототехнических системах, а также с алгоритмами 
управления реальными объектами. Раздел «Образо-
вательная робототехника» должен основываться на 
требованиях к результатам изучения предмета «Ин-
форматика», включающих в себя «развитие алгорит-
мического мышления как необходимого условия про-
фессиональной деятельности в современном обществе; 
понимание сущности алгоритма и его свойств; <…> 
умение составлять, выполнять вручную и на компьютере 
несложные алгоритмы для управления исполнителями 
(Черепашка, Чертежник); создавать и отлаживать про-
граммы на одном из языков программирования (Python, 
C++, Паскаль, Java, С#, Школьный Алгоритмический 
Язык), реализующие несложные алгоритмы обработки 
числовых данных с использованием циклов и ветвлений; 
умение разбивать задачи на подзадачи, использовать 
константы, переменные и выражения различных типов 
(числовых, логических, символьных); анализировать 
предложенный алгоритм, определять, какие резуль-
таты возможны при заданном множестве исходных 
значений» [13]. Любая робототехническая модель (кон-
струкция) выступает в роли исполнителя программы 
(алгоритма), что очень хорошо вписывается как объект 
и средство обучения в разделе курса информатики «Ал-
горитмы и программирование».

Практика использования робототехнических 
конструкторов в образовательном процессе показала, 
«что наиболее эффективным методом обучения явля-
ется метод проектов, который позволяет ученикам не 
только осваивать предметные знания и применять их 
на практике, но и овладевать междисциплинарными 
умениями и улучшать свои коммуникативные способ-
ности» [16]. Наиболее распространенный вид работы 
над проектами с использованием робототехнических 
конструкторов — внеурочная деятельность [1, 9], ко-
торая дает больше возможности для творчества и не 
ограничена временными рамками в отличие от работы 
на уроке.

Рассмотрим в качестве примера учебного проекта 
с использованием робототехнического конструктора 
проект «Вычисление скорости колесного робота».

2. Проект «Вычисление скорости 
колесного робота»

2.1. Краткое описание проекта

Представляемый учебный проект может быть 
использован при изучении тем раздела «Алгоритмы 
и программирование» в VII—IX классах как на уроке 
информатики, так и на внеурочных занятиях по про-
граммированию.

Данный учебный проект — это проект, требующий 
знаний из нескольких учебных дисциплин, таких как 
математика, физика и информатика.
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2.5. Разработка программы (алгоритма) 
в среде программирования LEGO 
MINDSTORMS EV3 с использованием 
блоков

Программа (алгоритм) будет состоять из двух веток-
модулей (рис. 2):

1) определение пройденного пути и времени дви-
жения: в данном модуле программа должна 
рассчитать пройденный путь и время движения 
и вывести значения на экран;

2) вычисление скорости движения колесного ро-
бота: по полученным из первого модуля данным 
о пройденном пути и времени движения програм-
ма должна рассчитать скорость движения робота 
в метрах в секунду.

Обе ветки-модули при запуске программы начинают 
работать одновременно и параллельно друг с другом.

Рассмотрим подробно алгоритмы обоих модулей.

2.5.1. Модуль «Определение пройденного пути 
и времени движения»

К блоку Начало добавляем блок Цикл и в тело 
Цикла вставляем блок Экран. В настройках Экрана 
выбираем Окно сброса настроек (рис. 3). Это нужно 
для того, чтобы с каждым разом в цикле экран очищался.

После блока Экран добавляем блок Таймер для 
замера времени. В настройках Таймера должно быть 
выбрано: Измерение, Время (рис. 4).

Далее после блока Таймер добавляем блок Рулевое 
управление для управления сервоприводом (электро-
мотором). В настройках Рулевого управления выбираем 
Включить (рис. 5).

2.2. Цель и задачи проекта

Основной целью рассматриваемого учебного про-
екта является разработка программы вычисления ско-
рости колесного робота.

В ходе реализации проекта нужно решить две за-
дачи:

1) сборка колесного робота;
2) разработка программы (алгоритма), в ходе выпол-

нения которой на экране модуля управления LEGO 
MINDSTORMS EV3 должно отображаться значение 
скорости движения колесного робота, а именно: 
когда робот двигается (едет), на экране постоянно 
должно высвечиваться значение скорости.

2.3. Оборудование

Для выполнения учебного проекта потребуется сле-
дующее оборудование:

•	 компьютер (ноутбук) с предустановленной средой 
программирования LEGO MINDSTORMS EV3;

•	 робототехнический конструктор LEGO MIND-
STORMS EV3.

2.4. Сборка колесного робота

Для данного проекта подойдет самый простой колес-
ный робот с одним сервоприводом (электромотором), 
пример такого робота представлен на рисунке 1. Мы не 
будем останавливаться на сборке такого робота, так как 
это не основная задача в проекте, главное в нем — это 
программирование робота. Сам же робот нужен лишь 
для того, чтобы проверить (протестировать) написанную 
программу. Инструкции по сборке моделей колесных 
роботов можно найти в сети Интернет [4].

Рис. 1. Колесный робот
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Рис. 3. Настройка блока Экран

Рис. 4. Настройка блока Таймер

Рис. 5. Настройка блока Рулевое управление

Рис. 2. Итоговый скриншот программы, созданной в среде программирования LEGO MINDSTORMS EV3
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В этом же блоке выбираем движение только вперед: 
Рулевое управление — 0 и устанавливаем Мощность — 
100 (это максимальное значение) (рис. 6).

После блока Рулевое управление добавляем блок 
Вращение мотора для того, чтобы в цикле определялось 
сделанное электромотором количество оборотов. Для 
этого в настройках блока Вращение мотора выбираем: 
Измерение, Обороты (рис. 7).

Зная количество оборотов электромотора, мы можем 
вычислить пройденный путь. Для этого нам необходимо 
знать, чему равен пройденный путь при одном полном 
обороте колеса. А это есть длина окружности, которая 
вычисляется по формуле: L = 2pR, где L —длина окруж-
ности (внешняя часть колеса), R — радиус колеса. Если 
N — количество оборотов колеса, то весь пройденный 
путь будет вычисляться по формуле: S = 2pRN.

В программу для вычисления пройденного пути 
добавим после блока Вращение мотора блок Мате-
матика. В настройках блока Математика выбираем: 
ADV Дополнения (рис. 8).

В блоке Математика появилось четыре перемен-
ных — a, b, c, d. По умолчанию им присвоены значения 
1, 1, 0, 0 соответственно, а в верхнем окне записана также 
по умолчанию формула: a + b - c * d. Данные переменные 
будут использоваться в формуле вычисления пройден-
ного пути. В переменную а запишем число 2, в пере-
менную b — число p = 3,14, в переменную c — радиус 
колеса, в нашем случае R = 2,4 см. Переменной d нужно 
присвоить значение количества оборотов электромотора, 
которые подсчитываются в предыдущем блоке Вращение 
мотора, для этого соединим выход Обороты блока Вра-
щение мотора с переменной d блока Математика. Для 

Рис. 6. Настройка мощности в блоке Рулевое управление

Рис. 7. Настройка блока Вращение мотора

Рис. 8. Настройка блока Математика
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вычисления пройденного пути в верхнем окне блока Ма-
тематика нужно записать формулу: a * b * c * d (рис. 9).

Результат вычислений блока Математика нужно 
сохранить в еще одну переменную, которую назовем 
S (пройденный путь). Для этого нужно вставить после 
блока Математика блок Переменная. В настройках 
блока Переменная нужно выбрать: Записать, Числовое 
значение (рис. 10).

Далее выход Результат блока Математика соеди-
няем со Значением блока Переменная (рис. 11).

Результаты вычислений (время и пройденный путь) 
нашей программы нужно будет отображать на экране 
модуля управления роботом. Для этого сначала нужно 
добавить блок Текст (рис. 12), который нужен для объ-
единения до трех текстовых элементов в один. А за ним 
вставляем блок Экран и в его настройках выбираем: 
Текст, Пикселы, а в верхнем окне блока выбираем тип: 
Проводной (рис. 13).

Затем в настройках Экрана выбираем: Очистить 
экран, Ложь. Для того чтобы на экране текст выводился 

Рис. 10. Настройка блока Переменная

Рис. 11. Присваивание Результата Значению блока Переменная

Рис. 12. Блок Текст

Рис. 9. Запись формулы в блоке Математика
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в определенном месте, нужно указать координаты X и Y, 
например 3 и 20, а в верхнем окне выбираем: Проводной 
(рис. 14).

Чтобы пройденный путь выводился на экран мо-
дуля управления не просто числом, а в сантиметрах 
(например, 55 см), Результат из блока Математика 
соединяем с первым текстовым входом А блока Текст, 
во втором текстовом входе B записываем «sm», а выход 
Результат блока Текст соединяем с входом Текст 
блока Экран (рис. 15).

Также на экран модуля управления нужно вывести 
время движения, для этого снова используем блок Пере-

менная и вставим его после блока Экран. В настройках 
этого блока ничего менять не нужно, но нужно присвоить 
название переменной Time в верхнем окне блока (рис. 16).

Далее нужно соединить выход Истекшее время блока 
Таймер, который находится в самом начале цикла, с вхо-
дом Значение последнего блока Переменная (рис. 17).

Чтобы время движения выводилось на экран, до-
бавим еще один блок Переменная, в его настройках 
выберем: Считывание, Числовое значение и укажем 
название переменной: Time (рис. 18).

Далее добавляем блок Текст и настраиваем его: 
текстовый вход А соединяем с выходом Значение 

Рис. 13. Настройка блока Экран — 1

Рис. 14. Настройка блока Экран — 2

Рис. 15. Настройка блока Текст

Рис. 16. Присваивание названия переменной Time в блоке Переменная
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последнего блока Текст, а во втором текстовом входе B 
вводим «s» (рис. 19), чтобы на экран выводилось время 
в формате: 12 s.

После этого блока добавляем блок Экран, чтобы на 
него вывести объединенный текст из последнего блока 
Текст (рис. 20). Настраиваем новый блок Экран, как 
и предыдущий: значение Очистить экран, Ложь. Для 
того чтобы на экране текст выводился в определенном 
месте, нужно указать координаты X и Y, отличные от 
координат пройденного пути, например 3 и 80, а в верх-
нем окне блока выбираем: Проводной. Далее соединяем 
выход Результат блока Текст с входом Текст блока 
Экран (рис. 20).

И последнее в данном модуле — выход из цикла. Для 
того чтобы робот остановился при нажатии на централь-
ную кнопку модуля управления, нужно в настройках бло-
ка Цикл выбрать: Кнопки управления модулем (рис. 21).

2.5.2. Модуль «Вычисление скорости колесного 
робота»

Аналогично, как и в первом модуле программы, 
к блоку Начало добавляем блок Цикл и в тело Цикла 
вставляем блок Экран. В настройках Экрана выбираем 
Окно сброса настроек для очистки экрана (см. рис. 3).

Далее после блока Экран добавляем блок Пере-
менная для считывания значения переменной Distans 

Рис. 19. Вставка и настройка нового блока Текст

Рис. 20. Вставка и настройка нового блока Экран

Рис. 18. Настройка нового блока Переменная

Рис. 17. Соединение блока Таймер с последним блоком Переменная
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из первого модуля, которой обозначили пройденный 
путь. Устанавливаем в настройках блока: Считывание, 
Числовое значение и добавляем переменную в верхнем 
окне: Distans (рис. 22).

Добавляем второй блок Переменная для считыва-
ния переменной Time из первого модуля, которой обо-
значили время движения. Точно так же устанавливаем 
в настройках блока: Считывание, Числовое значение 
и добавляем переменную в верхнем окне: Time (рис. 23).

Для вычисления скорости робота будем использовать 
известную формулу скорости равномерного движения 
v = S/t. Для этого добавляем блок Математика и уста-
навливаем в настройках: ADV Дополнения (рис. 24).

Переменную a в блоке Математика соединяем 
с выходом Значение из второго блока Переменная для 
присваивания значения времени движения Time в пере-

менную a. Аналогично считаем значение пройденного 
пути Distans в переменную b, переменной c присвоим 
значение 100 (для перевода из сантиметров в метры, что-
бы значение скорости было в м/с) и запишем в верхнем 
окне блока формулу для вычисления скорости: b/a/c 
(рис. 25).

Для вывода на экран значения вычисленной скоро-
сти добавляем блок Экран, устанавливаем настройки: 
Текст, Пикселы и в верхнем окне выбираем тип: Про-
водной (рис. 26).

Соединяем выход Результат из блока Матема-
тика с входом Текст блока Экран, выбираем значение 
Очистить экран: Ложь и вводим координаты для вы-
вода значения скорости: X = 3 и Y = 110 (рис. 27).

На этом работа с программой закончена, далее ее 
нужно протестировать.

Рис. 21. Настройка блока Цикл

Рис. 22. Настройка первого блока Переменная

Рис. 23. Настройка второго блока Переменная
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Рис. 26. Настройка блока Экран — 1

Рис. 27. Настройка блока Экран — 2

Рис. 25. Запись формулы скорости в блоке Математика

Рис. 24. Настройка блока Математика
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2.6. Дополнительные задания

После успешного тестирования программы можно 
предложить ученикам доработать программу, выполнив 
следующие задания:

Задание 1. Во втором модуле на экран выводится 
только числовое значение скорости. Доработайте модуль 
таким образом, чтобы на экран выводилась скорость 
в виде: v = 5 м/с.

Задание 2. Доработайте программу таким образом, 
чтобы на экран выводилась скорость в км/ч.

3. Заключение

Как показывает практика, образовательная робото-
техника — это достаточно перспективное направление, 
которое быстро набрало свою популярность — как в на-
шей стране, так и за рубежом — на волне актуальности 
инженерного образования [8, 11].

При работе с робототехническими конструкторами 
учащимся необходимы знания разных учебных дисци-
плин — информатики, физики, технологии, математи-
ки. Образовательная робототехника позволяет вовлечь 
учеников в процесс инженерно-технического творчества 
начиная с младшего школьного возраста.

Работа с робототехническими конструкторами 
повышает мотивацию учащихся к изучению програм-
мирования, поскольку она позволяет «материально 
воплощать» программные алгоритмы.
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