
Задача 1. Напишите программу, которая запускает движение шагохода вперед на 10 секунд, затем 
назад на 10 секунд и останавливает его. Движение вперед и назад осуществляется с помощью блока 
"Запустить мотор с мощностью...". 
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Задача 2. Светофор

Установи датчик цвета (порт А) в нижней части корпуса шагохода. Напиши следующую программу. При 
ее запуске робот стоит, но если поднести кубик зеленого цвета к датчику, мотор запускается с 
некоторой высокой мощностью (60, 80 или 100%), на желтом цвете робот замедляется в два раза и 
останавливается со звуковым сигналом на красном цвете. Команды подаются с помощью кирпичиков 
зеленого, желтого и красного цвета. При встрече датчика с цветным кирпичиком подсветка 
центральной кнопки окрашивается в соответствующий цвет.

Дополнительно. Выведи на зеленом цвете надпись "GO", а на красном цвете надпись "STOP". Используй 
матричный экран хаба. 
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Задача 2. Алгоритм: 

1. Установить фиолетовый цвет подсветки кнопки.

В бесконечном цикле:

2. Если цвет на датчике цвета ЗЕЛЕНЫЙ, то

2.1. Запустить мотор с мощностью 80%.
2.2. Установить зеленый цвет подсветки кнопки.
2.3. Вывести на экран надпись "GO".

3. Если цвет на датчике цвета ЖЕЛТЫЙ, то

3.1. Запустить мотор с мощностью 40%.
3.2. Установить желтый цвет подсветки кнопки.

4. Если цвет на датчике цвета КРАСНЫЙ, то

4.1. Запустить мотор с мощностью 0%.
4.2. Установить красный цвет подсветки кнопки.
4.3. Вывести на экран надпись "STOP".
4.4. Вкл. звук 60 на 1 сек.
4.5. Остановить все.

5. Ждать 0.1 сек (т.е. обходим цикл и проверем условия не чаще 10 раз в секунду. Робот медленный,
этого достаточно).
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продолжение:

Задача 2. 
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Задача 3. Пропорциональный регулятор и датчик расстояния

Установи датчик расстояния (порт С), направив его вперед по движению шагохода. Используя 
пропорциональный регулятор, напиши программу так, чтобы робот придерживался некоторой желаемой 
дистанции (пусть изначально будет 25 см) от преграды (ладошки, листка бумаги, коробки) до датчика 
расстояния. Подбери коэффициент пропорционального регулятора так, чтобы на расстоянии в 5 см 
мощность на моторе была равна 100% и робот пятился назад максимально быстро. Чем дальше от желаемой 
дистанции, тем робот быстрее идет назад или вперед, чтобы сохранить эту дистанцию.

Дополнительно. Подбери коэффициент так, чтобы при желаемой дистанции в 55 см при сближении до 5 см 
мощность на моторе для движения назад была равна 100%. 
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Переменные:

d0 - желаемая дистанция от преграды до датчика. 
Этой дистанции должен придерживаться робот. 
Задается пользователем произвольно.

d - дистанция от преграды до датчика на данный 
момент. Считывается с датчика.

err - ошибка (от англ. error), т.е. разница между 
текущей и желаемой дистанцией.

u - управляющее воздействие на мотор.

k - коэффициент пропорциональности, т.е. то, как 
быстро или медленно будет меняться управляющее 
воздействие. Если k = 1 мощность мотора будет 
зависеть только от того, как робот далеко отошел от 
желаемой дистанции (1% к мощности = 1 см ошибки).

Алгоритм:

1. Инициализируем переменные:
d0 = 25 (желаемая дистанция)
k = 5 (чтоб 100% мощность движения назад на

моторе была на дистанции 5 см, ведь 4 - это уже 
минимум датчика расстояния).

В бесконечном цикле:

2. d = "Расстояние по датчику в см".
err = d - d0
u = k * err

3. Запустить мотор с мощностью u.

4. Ждать 0.01 сек (т.е. будем обходить цикл не чаще
100 раз в секунду).

Задача 3.

6



©
Р
о
б
о
В
и
к
и

Задача 3.
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