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Введение 
 
Программное обеспечение TRIK Studio входит в Федеральный реестр 

российского программного обеспечения https://reestr.digital.gov.ru/reestr/. 
Данное программное обеспечение предполагает визуальное блочное про-
граммирование для робототехнических конструкторов TRIK, роботов 
LEGO Mindsorms NXT 2.0 и EV3, квадрокоптеров Геоскан Пионер. Про-
граммное обеспечение бесплатное. Для работы на уроках Труда (техноло-
гии) рекомендуется применять при изучении модуля «Робототехника» в 5-
9 классах.  

Обучению программированию роботов и беспилотных летательных 
аппаратов одно из актуальных направлений в современном образовании. 
Но, к сожалению, не каждая школа оснащена современным оборудова-
нием – робототехникой для обучения на уроках Труда (технологии). Изу-
чение теоретического материала должно быть выполнено в полной мере, 
но, как правило изучать теорию без практики не имеет никакого смысла, 
только ознакомительный характер. При использовании программного обес-
печения TRIK Studio в кабинете можно иметь только компьютер без робо-
тотехнического конструктора. Выполнять визуальное блочное программи-
рование и анализировать действия 2d модели увлекательное занятие. Педа-
гог на уроке может объяснить и показать основные принципы работы с про-
граммным обеспечением и предоставить файл для установки программы на 
домашний компьютер, на котором ученик и будет выполнять упражнения, 
связанные с программированием робота.  

В методических рекомендациях представлены упражнения базового 
уровня, которые рекомендуется выполнять на основании Федеральной ра-
бочей программы. Методические рекомендации будут полезны учителям 
Труда (технологии) для освоения базовых навыков программирования и 
могут быть использованы как инструкции – рабочие листы для работы на 
уроках Труда (технологии) или выполнения домашних заданий по програм-
мированию обучающимися.  

 
 

  

https://reestr.digital.gov.ru/reestr/
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Скачивание и установка  
программного обеспечения 

 
1. Для скачивания программы перейдите по ссылке 

https://trikset.com/downloads#trikstudio и выберите версию для ска-
чивания. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
2. Сохраните установочный файл на компьютере. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

https://trikset.com/downloads#trikstudio
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3. Откройте скачанный файл двойным щелчком левой кнопки мыши. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
4. В открывшемся окне нажмите «Далее». 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
5. Далее следуйте инструкциям на экране компьютера. 
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Знакомство с интерфейсом программы 
 
1. Открываем программу двойным щелчком левой кнопки мыши. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
2. В открывшемся окне нажимаем «Создать проект». 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3. Рассмотрим навигационную панель в верхнем левом углу экрана 

компьютера. 
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В окне «Настройки» возможен переход для программирования Lego 
Mindstorms EV 3, квадрокоптера «Пионер» или TRIK. При программи-
ровании отличие будет состоять только в названии портов и характе-
ристик. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

Создать 
новый  
проект 

Открыть  
существующий 

проект 

Сохранить 
проект 

Выполнить действия –
Пуск программы 

Запуск движения робота 
в виртуальной среде 

Запуск движения  
реального робота 

Настройки 
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4. Кнопки для создания и редактирования программы. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
5. В нижней части окна поле, в котором будут отображаться ошибки 

при создании программы для робота. 

 
 
6. Справа сверху находится панель «Редактор свойств» и «Настройка 

сенсоров». 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

Открывает поле для запуска 
программы и ее редактиро-
вания (отладки) 

Открывает поле для создания 
программы для робота 
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7. Справа находится панель «Палитра – Переменные», на которой 
находятся блоки для программирования. Для удобства они разде-
лены на блоки «Алгоритмы», «Действия», «Ожидания», «Рисова-
ние». 
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Движение вперед и назад 
 
1. Для движения вперед используем блок «Моторы вперед», во 

вкладке «Действия» панели «Палитра». 
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2. Первый блок «Начало» уже выставлен на поле для программирова-
ния при открытии программы. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3. Следующий блок ставим «Моторы вперед», для этого переходим на 

панель «Палитра», раскрываем меню «Действия», выбираем блок 
«Моторы вперед», удерживаем его левой кнопкой мыши и перетас-
киваем на поле для создания программы. 
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По умолчанию с блоком «Моторы вперед» устанавливаются порты 
М3, М4 и скорость 100%. При необходимости данные можно изме-
нить, установив курсор в поле для изменения портов или скорости.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
4. Устанавливаем связь между блоками. Для этого левой кнопкой 

мыши нажимаем на блок «Начало», появляется синий индикатор, 
удерживаем его и ведем до блока «Моторы вперед». Связь установ-
лена. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
5. Следующий блок, который необходимо установить – «Таймер». На 

панели «Палитра» открываем меню «Ожидание» и, удерживая блок 
«Таймер», перетаскиваем его на поле для программирования. 

 
 
 
 
 
 
 
 



18 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
У блока «Таймер» увеличиваем время задержки, для этого устанавли-
ваем курсор в поле «Задержка» и изменяем время, например, на 
3000 мс.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Устанавливаем связь между блоками «Моторы вперед» и «Таймер». 
Для этого щелкаем по блоку «Моторы вперед» появляется синий ин-
дикатор, удерживаем его и ведем до блока «Таймер». Связь установ-
лена. 
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6. Для завершения работы программы необходимо поставить блок 
«Конец». Для этого на панели «Палитра» открываем меню «Алго-
ритмы», выбираем блок «Конец», устанавливаем его на поле для 
программирования робота и устанавливаем связь между блоком 
«таймер» и блоком «Конец». 
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7. Запуск программы. Нажимаем «Выполнить». 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Откроется окно с 2D-моделью робота, который будет передвигаться 
вперед. 
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8. Робот двигается от красного крестика. Чтобы вернуть робота на ме-

сто – в первоначальное положение – необходимо нажать на робота 
левой кнопкой мыши один раз и в выпадающем меню нажать 
кнопку «Вернуть робота в исходное положение». 
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9. Робота можно повернуть, тогда двигаться он будет в другую сто-
рону. Для этого необходимо нажать на робота левой кнопкой мыши 
один раз, подвести курсор мыши к концу стрелки и удерживая ле-
вую кнопку мыши развернуть его, например, на 180 градусов. Запу-
стить программу. Робот будет двигаться в противоположную сто-
рону. 

 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
10. Для движения назад создаем программу движения, аналогичную 

предыдущей, но блок «Моторы вперед», заменяем на блок «Мо-
торы назад». Либо применяем блок «Моторы вперед» и задаем от-
рицательную скорость минус 100%, в таком случае робот будет 
двигаться назад.  
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Повороты робота 
 
1. Поворот на месте. Чтобы запрограммировать поворот робота на 

месте необходимо в программу движения включить блоки «Мо-
торы вперед» и «Моторы назад» и задать им одинаковую скорость 
на два колеса, например, по умолчанию 100%. Кроме этого на мо-
торах оставляем по одному порту, например, на блоке «Моторы 
вперед» оставляем М3, на блоке «Моторы назад» – М4. Для пово-
рота робота на месте создаем следующую программу: 
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Приведите виртуального робота в движение при помощи кнопки  
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2. Резкий поворот. Чтобы запрограммировать резкий поворот робота 
применяем блоки «Моторы вперед» и «Моторы стоп», причем мощ-
ность подается только на одно колесо, то есть параметр скорости 
будет только у блока «Моторы вперед», на котором будет выбран 
только один порт, от выбора которого зависит направление пово-
рота, например, оставим М3. На блоке «Моторы стоп» оставляем 
один порт М4.  Для резкого поворота создаем следующую про-
грамму: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Блок «Моторы стоп» находится на панели «Палитра» в меню «Дей-
ствия». 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Приведите виртуального робота в движение при помощи кнопки   
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3. Плавный поворот. В данном случае мощность подается на два ко-
леса, но на одном скорость будет больше, чем на другом. Чтобы за-
программировать плавный поворот робота применяем блок «Мо-
торы вперед» дважды для одного порта и для другого, указать раз-
ные скорости, например, для порта М3 100%, а для М4 – 40%. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Приведите виртуального робота в движение при помощи кнопки  
 
 
 

Движение по квадрату, прямоугольнику 
 
1. Составьте программу движения по квадрату. Обратите внимание, 

что «Таймер» с показателем 3000 отвечает за длину стороны квад-
рата, а «Таймер» с показателем 1800 за угол поворота, что означает 
90 градусов. Приведите виртуального робота в движение при по-

мощи кнопки  
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2. Включите в программу блок «Опустить маркер», который нахо-

дится на панели «Палитра» в меню «Рисование». При помощи дан-
ного инструмента робот будет рисовать фигуру траектории по ко-
торой двигается. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Цвет маркера оставьте по умолчанию, установите связь между бло-
ками. Для изменения цвета, выделите имеющийся цвет линии и напи-
шите желаемый.  
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Приведите виртуального робота в движение при помощи кнопки  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3. ЗАДАНИЕ 1. На основании предложенной программы движения 

робота по траектории квадрата и ее рисованию составьте про-
грамму (или измените имеющуюся) движения робота по траекто-
рии прямоугольника так, чтобы каждая сторона была нарисована 
разным цветом. Сделайте скриншот экрана компьютера с програм-
мой и с нарисованной роботом фигурой, сохраните в папку «Пер-
вые шаги программирования» в названии файла укажите «Задание 
1_Ваши ФИО».  
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Определение роботом препятствия 
(Датчик касания) 

 
При движении робота вперед на его пути стоит препятствие. Рассмот-
рим, каким образом можно его запрограммировать, чтобы при столк-
новении он отъехал назад. В наборах конструкторов имеются различ-
ные датчики. Для определения препятствия применяем датчик каса-
ния, соответственно при программировании необходимо включить 
блок «Ждать датчик касания», который находится на панели «Па-
литра» в меню «Ожидание». 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
1. Составляем программу, для этого применяем блоки «Начало», 

«Моторы вперед», «Ждать датчик касания», «Моторы стоп», «Мо-
торы назад», «Таймер», «Конец». Между блоками устанавливаем 
связи и выставляем необходимые параметры.  

 

 
 
 
2. На панели «Настройка сенсоров» (в правом верхнем углу экрана 

компьютера) устанавливаем, что к порту А1 подключен датчик ка-
сания.  
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В окне «Отладка» у робота появится изображение датчика касания.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3. Для проверки работы датчика и соответственно робота, по заплани-

рованной программе, необходимо в окне «Отладка» на некотором 
расстоянии от робота построить препятствие – стену. Для этого пе-
реходим в окно «Отладка» и выбираем инструмент «Стена». 
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4. Удерживая инструмент «Стена» левой кнопкой мыши щелкаем в 
верхней точке стены, ведем стену вниз и щелкаем кнопкой мыши в 
нижней точке стены. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
5. Приведите виртуального робота в движение при помощи кнопки 

. 
 
6. Программу можно сделать цикличной. Для этого нужно убрать 

блок «Конец» и установить связь между блоками «Таймер» и «Мо-
торы вперед». Запустите виртуального робота в движение.  
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Определение роботом препятствия без касания 
(Датчик расстояния) 

 
Для того, чтобы робот не касался препятствия при движении, исполь-
зуем блок «Ждать УЗ датчик расстояния». В таком случае робот опре-
делит, что перед ним препятствие и не доезжая до него вернется на 
некоторое расстояние назад. Блок «Ждать УЗ датчик расстояния» 
находится на панели «Палитра» в меню «Ожидание». 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
1. Составляем программу, которая включает в себя следующие блоки 

«Начало», «Моторы вперед», «Ждать УЗ датчик расстояния», «Мо-
торы стоп», «Моторы назад», «Таймер». Между блоками устанав-
ливаем связи и выставляем необходимые параметры. Обратите вни-
мание, что установлена связь между блоками «Таймер» и «Моторы 
вперед».  
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2. На панели «Настройка сенсоров» (в правом верхнем углу экрана 
компьютера) устанавливаем, что к порту D1 подключен датчик рас-
стояния.  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
В окне «Отладка» перед роботом появится датчик расстояния 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3. Приведите виртуального робота в движение при помощи кнопки 

. 
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Использование датчика света и цвета 
 
Программирование робота будем выполнять для конструктора Lego 
Mindstorms EV 3. Для этого на верхней панели нажмите на кнопку 
«Настройки» и в открывшемся окне поставьте флажок в строке «Lego 
EV 3» и нажмите «ОК». 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
При помощи датчика СВЕТА робот будет видеть предметы и может 
остановиться, и отодвинуться назад если перед ним будет предмет или 
пятно на полу. При программировании используем блок «Ждать свет», 
который расположен на панели «Палитра» в меню «Ожидания». 
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1. Составляем программу, которая включает в себя следующие блоки: 
«Начало», «Моторы вперед», «Ждать свет», «Моторы назад», «Тай-
мер». Между блоками устанавливаем связи и выставляем необхо-
димые параметры.  

 
 
 
 
 
 
 
2. На панели «Настройка сенсоров» в строке «Порт 1» выберите «Дат-

чик света». 
 
 
 
 
 
 
 
 
3. В окне «Отладка» на некотором расстоянии от робота нарисуйте 

линию при помощи инструмента «Линия». 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

4. Приведите вирт. робота в движение при помощи кнопки .  
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При помощи датчика ЦВЕТА робот будет различать цвета. Для этого 
используем блок «Ждать цвет», который размещен на панели «Па-
литра» в меню «Ожидание».  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
1. С оставляем программу, которая включает в себя следующие блоки 

«Начало», «Моторы вперед», «Параллельные задачи» (Палитра – 
Алгоритмы – Параллельные задачи), «Ждать цвет», «Гудок» (Па-
литра – Действия – Гудок), «Конец». Схема программы будет раз-
ветвленной. Между блоками устанавливаем связи и выставляем не-
обходимые параметры.  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 Указать цвет: синий 
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2. На панели «Настройки сенсоров» в строке «Порт 1» установить 
«Датчик цвета EV 3/ NEX (цвет)». 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3. В окне «Отладка» при помощи инструмента «Линия» перед робо-

том на некотором расстоянии начертите две линии красную и си-
нюю.  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Для изменения цвета линии нажмите на линию, в выпадающем меню 
нажмите на цветовую полоску, а затем выберите цвет. 
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4. Приведите вирт. робота в движение при помощи кнопки . 
 
 
 
 
 
 
 

Обратите внимание!!! 
Если робот переезжает красную линию, то издает один  

звуковой сигнал, если синюю, то два звуковых сигнала! 
 
 
 

Запуск программ и их загрузка на контроллер 
 
Загрузка программы на контроллер осуществляется как на модуль 
TRIK, так и на контроллер LEGO EV 3. Для перехода с одного устрой-
ства на другое воспользуйтесь меню «Настройки» – «Роботы» – выбе-
рите модель – нажмите «ОК».  
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При помощи программного обеспечения TRIK Studio можно загрузить 
готовую программу на робота, чтобы робот ее исполнял автономно без 
связи с компьютером. Но для загрузки программ на контроллер нужно 
ПО Java. 
Для загрузки созданной программы необходимо включить режим ав-
тономного исполнения по Bluetooth или USB.  
 
 
 
 
 
 
 
После выбора автономного режима необходимо нажать «Выполнить». 
В данном случае программой будет сгенерирован код на языке EV3, 
загружен на робота и запущен в исполнение.  
Если требуется только загрузить программу на контроллер, то необхо-
димо нажать кнопку «Загрузить программу». 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Управление роботом с пульта 
Для управления роботом с пульта, необходимо составить программу и 
запустить ее на роботе. Принцип написания программы: 

https://help.trikset.com/gamepad/remote-control  

https://java.com/ru/download/
https://help.trikset.com/gamepad/remote-control
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Программирование беспилотного 
летательного аппарата 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Блоки управления 
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Программирование светодиодов 
При программировании беспилотного летательного аппарата, нет воз-
можности посмотреть действия БПЛА в действии в окне «Отладка», 
программирование выполняем только для реального квадрокоптера. 
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Составим программу для управления светодиодами на плате «Пио-
нера». Программа обязательно должна содержать блоки «Начало» и 
«Конец», а также блоки «Таймер» и «Светодиод». Между блоками 
устанавливаем связи.  
 
 
 
 
 
 
Для проверки программы необходимо сгенерировать код. Если про-
грамма составлена верно, то откроется страница с кодом, если в про-
грамме есть ошибки, то они отобразятся в нижней части экрана. 
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После того, как код сгенерирован загружаем программу на квадро-    
коптер.  
 
 
 
 
 
 
 
Программирование «Взлет – миссия – посадка» 
Первую программу для полета рекомендуется создать по образцу: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Далее обучающиеся должны посмотреть программу в действии, то 
есть создать код и загрузить ее на квадрокоптер, а затем в соответствии 
с поставленными задачами рекомендуем изменить ее, например, доба-

вить блок «Рыскание»  и также создать код, загрузить программу 
и проверить ее в действии.  
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Использование программного обеспечения 
на уроках труда (технологии) 

 
В рамках учебного предмета «Труд (технология)» изучается мо-

дуль «Робототехника». При изучении данного модуля обучающиеся не 
только учатся собирать робота при помощи робототехнического кон-
структора по схеме, но и должны научиться усовершенствовать его 
или разрабатывать новую модель робота. Также обязательным усло-
вием изучения модуля является умение программировать созданную 
модель.  

При отсутствии робототехнических конструкторов теоретиче-
ская часть материалов выдается в полном объеме, часы на практиче-
скую деятельность могут быть перенесены на изучение других моду-
лей.  

Для программирования робота необходимо определенное про-
граммное обеспечение, при помощи которого можно научиться блоч-
ному программированию, не имея робототехнического конструктора. 
Если кабинет труда не оснащен компьютером, то занятия по програм-
мированию рекомендуется проводить в кабинете информатики. Если и 
такая возможность отсутствует, то рекомендуется познакомить обуча-
ющихся с программным обеспечением и предложить установочный 
файл для установки и работы на домашнем компьютере. В таком слу-
чае учитель демонстрирует приемы установки ПО и работы с ним на 
уроке, а дома обучающиеся закрепляют свои навыки, выполняют прак-
тические работы по программированию и сдают учителю свою работу 
в виде сохраненного файла или скриншота экрана компьютера.  

Модуль «Робототехника» изучается с 5 по 9 класс. Уже в 5 классе 
на основании ФРП, обучающиеся должны программировать робота в 
визуальной среде. В 5 классе на первом уроке по программированию 
необходимо познакомить обучающихся с программным обеспечением 
«TRIK Studio», с правилами установки и интерфейсом программы (раз-
дел 1 и 2 настоящих методических рекомендаций). По программе в 5 
классе предполагается программирование работы датчика нажатия 
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(касания) – страница 29 настоящих методических рекомендаций. По-
сле демонстрации учителем и программированием работы датчика 
обучающимися, рекомендуется предложить обучающимся составить 
программу самостоятельно с конкретно предложенной аналогичной 
конкретной задачей.   

В 6 классе продолжается изучение визуальной среды программи-
рование. В данном случае демонстрируем приемы программирования 
движения робота вперед и назад по прямой линии (стр. 15), а также 
поворотами (стр. 23, 25). На следующем этапе обучения программиро-
ванию учим обучающихся программировать роботу датчика расстоя-
ния (стр. 32) и датчика линии (цвета, света) – стр. 34. Для закрепления 
навыков программирования необходимо предложить обучающимся 
задачу, включающую в себя программирование робота по движению и 
работу различных датчиков, изученных в 5–6 классах.  

В 7 классе обучающиеся уже умеют составлять программы по об-
разцу, а также изменять их в соответствии с заданными требованиями. 
Семиклассников необходимо научить, каким образом можно загрузить 
программу для исполнения роботом на контроллер для автономного 
его исполнения (стр. 38). Кроме этого знакомим обучающихся с прин-
ципом управления роботом с пульта дистанционного управления и со-
ставлять программу для такого управления (стр. 39). Для закрепления 
навыков представляем аналогичные задачи для решения.  

В 8 классе, на основании федеральной рабочей программы, пред-
полагается программирование и управление беспилотного устройства. 
Для этого на первом этапе показываем, каким образом необходимо пе-
рейти в программном обеспечении на программирование беспилотных 
летательных аппаратов, затем знакомим обучающихся с интерфейсом 
программы: с блоками, при помощи которых можно составлять про-
грамму. На следующем этапе учим обучающихся программировать 
светодиоды, получать код, определять ошибки и загружать составлен-
ную программу на квадрокоптер. Далее необходимо научить состав-
лять программу для квадрокоптера по принципу взлет – выполнение 
каких-либо движений – посадка. Для этого представляет готовую про-
грамму, которую обучающиеся загружают на квадрокоптер и изучают 
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траекторию его движения, анализируют его действия, а затем вносят в 
программу изменения, в соответствии с поставленной задачей (стр. 40–
43). 

В 9 классе продолжается обучение по программированию и 
управлению беспилотным летательным аппаратом. На основании 
схемы «Взлет – миссия – посадка» обучающимся предлагается запро-
граммировать квадрокоптер, чтобы он «танцевал». 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
____________________________________________________ 
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