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Дополнительная общеобразовательная общеразвивающая программа научно-технической направленности
«Образовательная робототехника на базе конструктора LEGO Education EV3 45544»



ПОЯСНИТЕЛЬНАЯ ЗАПИСКА
Направленность общеобразовательной программы
В основе ФГОС лежит формирование универсальных учебных действий, а также способов деятельности, уровень усвоения которых предопределяет успешность последующего обучения ребёнка. Это одна из приоритетных задач образования. На первый план выступает деятельностно-ориентированное обучение: учение, направленное на самостоятельный поиск решения проблем и задач, развитие способности ученика самостоятельно ставить учебные цели, проектировать пути их реализации, контролировать и оценивать свои достижения. 
Одной из наиболее перспективных областей способствующих формированию навыков в сфере детского технического творчества является образовательная робототехника. Современные робототехнические системы включают в себя микропроцессорные системы управления, системы движения, оснащены развитым сенсорным обеспечением и средствами адаптации к изменяющимся условиям внешней среды. 
По направленности программа относится к научно-технической. Программа ориентирована на развитие технических и творческих способностей и умений учащихся, организацию научно-исследовательской деятельности, профессионального самоопределения учащихся.
Нормативно-правовая основа общеобразовательной программы
Нормативно-правовой основой данной программы является:
           - закон «Об образовании в Российской Федерации» от 29 декабря 2012г. №273-ФЗ; 
- методические рекомендации по проектированию дополнительных общеразвивающих программ (включая разноуровневые) Минобрнауки 2015 г.;
- СанПин 2.4.4.3172-14 «Санитарно-эпидемиологические требования к устройству, содержанию и организации режима работы образовательной организации дополнительного образования детей»; 
- методические рекомендации по проектированию дополнительных общеразвивающих программ (письмо министерства образования и науки РФ от 18.11.2015 № 09-3242);
        -   устав учреждения; 
        - письмо Министерства образования Российской Федерации от 20 мая 2003 г. N 28-51-391/16 «О реализации дополнительных образовательных программ в учреждениях дополнительного образования детей»;
       - требования к содержанию и оформлению образовательных программ дополнительного образования детей (утвержденные на заседании Научно-методическою совета по дополнительному образованию детей Минобразования России 03.06.2003).
[bookmark: _Toc317253572]Актуальность.
Актуальность выбора работы в данном направлении обусловлена тем, что жизнь современных детей протекает в быстро меняющемся мире, который предъявляет серьезные требования к ним. Уже сейчас в современном производстве и промышленности востребованы специалисты, обладающие знаниями в области инженерного проектирования и программирования. Одной из наиболее перспективных областей способствующих формированию навыков в сфере детского технического творчества является образовательная робототехника. Робототехника – это прикладная наука, занимающаяся разработкой и эксплуатацией интеллектуальных автоматизированных технических систем для реализации их в различных сферах человеческой деятельности.
Развитие робототехники в настоящее время включено в перечень приоритетных направлений технологического развития в сфере информационных технологий, которые определены Правительством в рамках «Стратегии развития отрасли информационных технологий в РФ и на перспективу до 2025 года» [1]. Важным условием успешной подготовки инженерно-технических кадров в рамках обозначенной стратегии развития является внедрение инженерно-технического образования в систему воспитания школьников и даже дошкольников. Развитие образовательной робототехники в России сегодня идет в двух направлениях: в рамках общей и дополнительной системы образования. Образовательная робототехника позволяет вовлечь в процесс технического творчества детей, начиная с младшего школьного возраста, дает возможность учащимся создавать инновации своими руками, и заложить основы успешного освоения профессии инженера в будущем.
Цель программы – формирование компетенций обучающихся в области разработки, создания и использования робототехнических моделей, создание условий для формирования у учащихся теоретических знаний и практических навыков в области технического конструирования и основ программирования, развитие научно-технического и творческого потенциала личности ребенка, формирование ранней профориентации.
Задачи:
Образовательные:
- ознакомление с линейкой конструкторов LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 45544
- развитие познавательного интереса к техническому моделированию, конструированию и робототехнике;
- обучение умению строить модели роботов;
- формировать знания, практические умения и навыки работы с проектной документацией;
- ознакомление учащихся с комплексом базовых технологий, применяемых при создании роботов;
- реализация межпредметных связей с предметами начальной школы.
Развивающие:
- развитие инженерного мышления, навыков конструирования, программирования и использования роботов;
- развитие мотивации к техническому творчеству обучающихся; 
- развитие инженерного мышления, навыков конструирования, программирования и использования роботов;
-развитие технического, объемного, пространственного, логического и креативного мышления;
- развитие мелкой моторики, внимательности, аккуратности;
 Воспитательные:
- формирование устойчивого интереса к техническому творчеству, умения работать в коллективе, стремления к достижению поставленной цели и самосовершенствованию.
Формы и режим занятий. В данной программе используется групповая форма организации деятельности учащихся на занятии. Занятия проводятся 1 раз в неделю длительностью 2 академических часа. Формы проведения занятий подбираются с учетом цели и задач, познавательных интересов и индивидуальных возможностей детей, в том числе детей с ОВЗ. Программой также предусмотрено вовлечение в образовательную деятельность детей, состоящих в областном межведомственном банке данных семей и несовершеннолетних.
В рамках реализации программы ведется работа по выявлению и развитию одаренных детей, с последующей организацией их активного участия в олимпиадах, конкурсах, выставках ученического технического творчества. 
В течение года в ходе реализации программы организуются мастер-классы для кружковых объединений научно-технической направленности в режиме видеоконференцсвязи. В ходе данных матер-классов кружковцы, учитывая специфику района, состоящую в удаленности сельских поселений друг от друга, получают возможность обмена опытом, трансляции и презентации лучший идей и проектов технической направленности.
Педагогическая целесообразность
Содержание программы выстроено таким образом, чтобы помочь ребёнку, переходя от одного уровня к другому, раскрыть в себе творческие возможности и самореализоваться в современном мире. В процессе конструирования и программирования роботов, учащиеся получат дополнительные знания в области физики, механики и информатики, технологии что, в конечном итоге, изменит картину восприятия учащимися технических дисциплин, переводя их из разряда умозрительных в разряд прикладных. 
С другой стороны, основные принципы конструирования простейших механических систем и алгоритмы их автоматического функционирования под управлением программируемых контроллеров, послужат хорошей почвой для последующего освоения более сложного теоретического материала на занятиях. Возможность самостоятельной разработки и конструирования управляемых моделей для учащихся в современном мире является очень мощным стимулом к познанию нового и формированию стремления к самостоятельному созиданию, способствует развитию уверенности в своих силах и расширению горизонтов познания
Педагогические принципы, построения обучения:
Систематичность
Принцип систематичности реализуется через структуру программы, а также в логике построения каждого конкретного занятия. В программе подбор тем обеспечивает целостную систему знаний в области робототехники, включающую в себя знания из областей основ механики, физики и программирования. 
Связь педагогического процесса с жизнью и практикой
Обучение по программе базируется на принципе практического обучения: центральное место отводится разработке управляемых моделей на базе конструктора LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 45544 и подразумевает сначала обдумывание, а затем создание моделей. 
Сознательность и активность учащихся в обучении
Принцип реализуется в программе через целенаправленное активное восприятие знаний в области конструирования и программирования, их самостоятельное осмысление, творческую переработку и применение.
Прочность закрепления знаний, умений и навыков
Качество обучения зависит от того, насколько прочно закрепляются знания. Закрепление умений и навыков по конструированию и программированию моделей достигается неоднократным целенаправленным повторением и тренировкой в ходе анализа конструкции моделей, составления технического паспорта, продумывания возможных модификаций исходных моделей и разработки собственных. 
Наглядность обучения
Объяснение техники сборки робототехнических средств проводится на конкретных изделиях и программных продуктах: к каждому из заданий комплекта прилагается схема, блок, наглядное изображение, презентация.
Проблемность обучения
Перед учащимися ставятся задачи различной степени сложности, результатом решения которых является работающий механизм управляемая модель, что способствует развитию у учащихся таких качеств как индивидуальность, инициативность, критичность, самостоятельность, а также ведет к повышению уровня интеллектуальной, мотивационной и других сфер.
Принцип воспитания личности
В процессе обучения учащиеся не только приобретает знания и нарабатывает навыки, но и развивают свои способности, умственные и моральные качества, такие как, умение работать в команде, умение подчинять личные интересы общей цели, настойчивость в достижении поставленной цели, трудолюбие, ответственность, дисциплинированность, внимательность, аккуратность и др.
Принцип индивидуального подхода в обучении
Реализуется в возможности каждого учащегося работать в своем режиме за счет большой вариативности исходных заданий и уровня их сложности, при подборе которых педагог исходит из индивидуальных особенностей детей.
Формы и методы обучения
На занятиях используются различные формы организации образовательного процесса: 
- фронтальные (беседа, лекция, проверочная работа); 
- групповые (работа над проектами, соревнования); 
- индивидуальные (инструктаж, разбор ошибок, индивидуальная сборка робототехнических средств). 
Для предъявления учебной информации используются следующие методы: 
-  словесный (рассказ, беседа, лекция);  
-  наглядный (иллюстрация, демонстрация); 
-  практический (сборка и программирование модели);  
- исследовательский (самостоятельное конструирование и программирование); 
- методы контроля (тестирование моделей и программ, выполнение заданий соревнований, самоконтроль). 
Для стимулирования учебно-познавательной деятельности применяются методы: 
- соревнования
- создание ситуации успеха; 
- поощрение и порицание.

ОЖИДАЕМЫЕ РЕЗУЛЬТАТЫ ОСВОЕНИЯ ПРОГРАММЫ
В течение года с целью уровня оценки освоения учащимися образовательной программы запланировано проведение начальной, промежуточной и итоговой аттестации.
Предметом диагностики и контроля являются внешние образовательные продукты обучающихся (созданные роботы), а также их внутренние личностные качества (освоенные способы деятельности, знания, умения), которые относятся к целям и задачам курса. Оценке подлежит в первую очередь уровень достижения обучающимся минимально необходимых результатов.
Проверка достигаемых обучающимися образовательных результатов производится в следующих формах:
- текущая диагностика;
- текущий контроль осуществляется по результатам выполнения практических заданий, при этом тематические состязания роботов также являются методом проверки;
- взаимооценка учащимися работ друг друга или работ в группах;
- защита проектов.
Проект – это самостоятельная индивидуальная или групповая деятельность учащихся, рассматриваемая как промежуточная или итоговая работа по данному курсу, включающая в себя разработку технологической карты, составление технического паспорта, сборку и презентацию собственной модели на заданную тему. 
Итоговые работы должны быть представлены на выставке технического творчества, что дает возможность учащимся оценить значимость своей деятельности, услышать и проанализировать отзывы со стороны сверстников и взрослых. Каждый проект осуществляется под руководством педагога, который оказывает помощь в определении темы и разработке структуры проекта, дает рекомендации по подготовке, выбору средств проектирования, обсуждает этапы его реализации. Роль педагога сводится к оказанию методической помощи, а каждый обучающийся учится работать самостоятельно, получать новые знания и использовать уже имеющиеся, творчески подходить к выполнению заданий и представлять свои работы. 
Качество ученической продукции оценивается следующими способами:
- по соответствию теме проекта;
- по оригинальности и сложности решения практической задачи;
- по практической значимости робота;
- по оригинальности и четкости преставления базы в презентации проекта.
Результаты освоения программы:
Личностными результатами изучения курса «робототехника» является формирование следующих умений: 
Формирование уважительного отношения к иному мнению; развитие навыков сотрудничества с взрослыми и сверстниками в разных социальных ситуациях, умения не создавать конфликтов и находить выходы из спорных ситуаций.
Оценивать жизненные ситуации (поступки, явления, события) с точки зрения собственных ощущений (явления, события), в предложенных ситуациях отмечать конкретные поступки, которые можно оценить как хорошие или плохие.
Самостоятельно и творчески реализовывать собственные замыслы.
Метапредметными результатами изучения курса «робототехника» является формирование следующих универсальных учебных действий (УУД):
Познавательные УУД:
 Освоение способов решения проблем творческого и поискового характера:
Определять, различать и называть детали конструктора, их назначение.
Конструировать по инструкциям, по образцу, по чертежу, по заданной схеме и самостоятельно определять алгоритм сборки.
Перерабатывать полученную информацию: делать выводы, сравнивать и группировать предметы.
Регулятивные УУД:
Уметь работать по предложенным инструкциям.
Умение излагать мысли в четкой логической последовательности, 
Определять и формулировать цель деятельности на занятии.
Коммуникативные УУД:
Уметь работать в паре, группе и в коллективе; 
Уметь работать над проектом в команде, эффективно распределять обязанности.
Взаимодействие с учителем и сверстниками с целью обмена информацией и способом решения поставленных задача.
Решение поставленных задач через общение в группе.
Предметными результатами изучения курса «робототехника» является формирование следующих знаний и умений:
Знать:
Правила безопасной работы за компьютером и деталями конструкторов.
Основные компоненты конструкторов 
Особенности различных моделей, сооружений и механизмов.
Компьютерную среду программирования, включающую в себя графический язык программирования.
Виды подвижных и неподвижных соединений в конструкторе.
Основные приемы конструирования роботов.
Самостоятельно решать технические задачи 
Создавать реально действующие модели роботов при помощи специальных элементов по разработанной схеме,
Корректировать программы при необходимости.
Демонстрировать технические возможности роботов.
Уметь:
Прогнозировать результаты работы.
Планировать ход выполнения задания.
Руководить работой группы или коллектива.
Высказываться устно в виде сообщения или доклада.
Получать необходимую информацию об объекте деятельности, используя рисунки, схемы, эскизы, чертежи (на бумажных и электронных носителях);
Представлять одну и ту же информацию различными способами;
Осуществлять поиск, преобразование, хранение и передачу информации, используя указатели, каталоги, справочники, интернет.
Устройство компьютера на уровне пользователя.
Уметь спроектировать модель на основе самостоятельно и по алгоритму

- научить разработке сложных программ;
- ознакомление с современными технологиями создания и изготовления деталей и механизмов;
- научить работать с 3D ручкой;
- знакомство с 3D редакторами;
- ознакомление учащихся с комплексом базовых технологий, применяемых при создании роботов;













КАЛЕНДАРНО-ТЕМАТИЧЕСКОЕ ПЛАНИРОВАНИЕ

	№
	Темы занятий
	Количество часов
	Дата

	
	
	Теория
	Практика
	Всего
	

	1.
	История создания 3D технологии.
Инструкция по применению работы с ручкой, техника безопасности.
	1
	-
	1
	

	2
	Эскизная графика и шаблоны при работе с 3D ручкой.
	-
	2
	2
	

	3.
	Общие понятия и представления о форме.
	1
	1
	2
	

	4.
	Геометрическая основа строения формы предметов.
	1
	3
	4
	

	5.
	Выполнение линий разных видов. Способы заполнения межлинейного пространства.
	2
	3
	5
	

	6.
	Практическая работа «Создание плоской фигуры по трафарету»
	1
	4
	5
	

	1
	Сборка и программирование роботов
	
	
	
	

	
	- управление модулем EV3
	3
	5
	8
	

	
	- выбор и запуск программ
	2
	5
	7
	


	
	- дистанционное управление роботом
	-
	7
	7
	


	2
	Создание и модификация программ
	-
	
	
	

	
	- разработка простых программ
	
	10
	10
	

	
	- палитра программирования
	
	10
	10
	

	
	- проекты и программы
	
	9
	9
	

	
	- панель инструментов
	
	1
	1
	

	4
	Аттестация обучающихся.
	
	
	
	

	
	- тестирование
	1
	-
	1
	

	
	- программирование собственного робота собранного в процессе изучения материала (условие три датчика и три мотора)
	-
	1
	1
	

	
	ИТОГО
	12
	61
	73
	





СПИСОК ИСПОЛЬЗУЕМОЙ ЛИТЕРАТУРЫ
Для педагога:
1. Приложение EV3 Programmer предоставляет пользователю безграничные возможности программирования роботов LEGO MINDSTORMS через беспроводное подключение в любое время в любом месте!
2. Книга идей LEGO EV3. 181 удивительный механизм и устройство / Йошихито Исогава ; [пер. с англ. О.В. Обручева]. – Москва : Издательство «Э», 2017. – 232 с
3.Большая книга LEGO EV3 /Лоренс Валк Москва : Издательство «Э», 2017
4.Овсяницкая Л.Ю. Алгоритмы и проограммы движения робота LEGO EV3 по линии/ Л.Ю. Овсяницкая, Д.Н. Овсяницкий, А.Д.Овсяницкий. – М.: Издательство  «Перо»,2015.-168с.
5. Робототехника для детей и родителей. С.А.Филиппов. СПб: Наука, 2010.
6. Барсуков Александр. Кто есть кто в робототехники. - М., 2005 г. - 125 с.
7. Журнал «Компьютерные инструменты в школе», подборка статей за 2010 г. «Основы робототехники на базе конструктора Lego NXT».
8. Методические аспекты изучения темы «Основы робототехники» с использованием LegoMindstorms, Выпускная квалификационная работа Пророковой А.А.
Программа «Основы робототехники», Алт ГПА;
9. CONSTRUCTOPEDIA NXT Kit 9797, Beta Version 2.1, 2008, Center for Engineering Educational Outreach, TuftsUniversity,http://www.legoengineering.com/library/doc_download/150-nxt-constructopedia-beta-21.html.
Для обучающихся: 
1.  Филиппов С. А.  Робототехника  для  детей  и  родителей. М.:  Наука, 2011. —264 с. 
2. Шахинпур М. Курс робототехники: Пер. с англ. - М.; Мир,1990 527 с.
 Интернет-ресурсы 
1.  Международные соревнования роботов World Robot Olympiad (WRO)  Электронный  ресурс].  Режим доступа: http://wroboto.ru/competition/wro. 
2.  Программы «Робототехника»: Инженерные кадры России [Электронный ресурс]. Режим доступа: http://www.robosport.ru. 
3.  Как сделать робота: схемы, микроконтроллеры, программирование [Электронный ресурс]. Режим доступа: http://myrobot.ru/stepbystep.


ЛЕГО-ПРОЕКТЫ
И все-таки, главным при изучении робототехники выступает метод проектов. Под методом проектов понимают технологию организации образовательных ситуаций, в которых учащиеся ставят и решают собственные задачи, и технологию сопровождения самостоятельной деятельности учащегося.
Основные этапы проекта: 
1. Обозначение темы проекта. 
2. Цель и задачи представляемого проекта. 
3. Разработка механизма на основе конструкторов LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 45544
4. Составление программы для работы механизма в среде Lego Mindstorms. 
5. Тестирование модели, устранение дефектов и неисправностей. 
При разработке и отладке проектов учащиеся делятся опытом друг с другом, что очень эффективно влияет на развитие познавательных, творческих навыков, а также самостоятельность учащихся. Таким образом, можно убедиться в том, что Лего позволяет учащимся принимать решение самостоятельно, учитывая окружающие особенности и наличие вспомогательных материалов. И, что немаловажно, – умение согласовывать свои действия с окружающими, т.е. – работать в команде.
Учебно-методический комплект «LEGO Education» включал в себя материалы для реализации проектов по окружающему миру, биологии, географии, исследованию космоса и инженерному проектированию, работа над которыми в общей сложности может занять более 100 академических часов. В состав учебных материалов также входят инструменты оценки успеваемости, идеи для дальнейшей работы над проектами и советы по организации работы в классе.

МЕТОДИЧЕСКОЕ ОБЕСПЕЧЕНИЕ ОБЩЕОБРАЗОВАТЕЛЬНОЙ ПРОГРАММЫ «ОБРАЗОВАТЕЛЬНАЯ РОБОТОТЕХНИКА НА БАЗЕ КОНСТРУКТОРА LEGO MINDSTORMS EDUCATION EV3 45544»

Программное обеспечение
Простое и понятное в использовании ПО LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 45544, представляет собой отличный инструмент для изучения учениками научного метода, моделирования реальности, проведению исследовательских и дизайнерских работ. 
Это ПО также как нельзя лучше подойдет для изучения алгоритмического мышления и программирования. Помимо удобного и красочного визуального языка программирования программное обеспечение данных ресурсов, предлагает удобные инструменты для документирования проектной деятельности учеников. В старшем звене программирование в среде TRIK Studio
Учебный материал 
Учебно-методический комплект и LEGO® MINDSTORMS® Education EV3 включает в себя материалы для реализации 40 проектов по окружающему миру, биологии, географии, исследованию космоса и инженерному проектированию, работа над которыми в общей сложности может занять более 100 академических часов. В состав учебных материалов также входят инструменты оценки успеваемости, идеи для дальнейшей работы над проектами и советы по организации работы в классе.
Проекты с пошаговыми инструкциями.
Карточки с заданиями. Приложение №1-3.
В течение года с кружковцами, как минимум два раза в год, проводятся инструктажи по технике безопасности (на первом занятии и промежуточный в середине года). Сведения о проведении инструктажа (№ и дата инструктажа) вносятся в соответствующий лист журнала кружкового объединения. 




















Приложение №1
Дидактический материал.
Задания для практических занятий начального уровня «КОНСТРУИРОВАНИЕ»
Изучение простых механизмов (блоки, рычаги, колеса) и их значимость при конструировании роботов.
	№ карточки
	Задание
	Схема, изображение, инструкция. 

	1
	Тема: Передаточные числа
Собрать механизм по наглядному изображению. Дать практическое обоснование.

	[image: ][image: ]

	2
	Тема: Зубчатая передача.
Собрать механизм по наглядному изображению. Дать практическое обоснование.

	
        [image: ]

	3
	Тема: Сложная зубчатая передача.
Собрать механизм по наглядному изображению. Дать практическое обоснование.

	[image: ]

	4
	Тема: Изменение угла вращения
Собрать механизм по наглядному изображению. Дать практическое обоснование.
	[image: ][image: ]

	5
	Тема: Использование червячной передачи
Собрать механизм по наглядному изображению. Дать практическое обоснование

	[image: ][image: ]

	6
	Тема: Кулачковый механизм
Собрать механизм по наглядному изображению. Дать практическое обоснование

	[image: ] [image: ]

	7
	Тема: Прерывистое движение
Собрать механизм по наглядному изображению. Дать практическое обоснование

	[image: ]  [image: ]

	8
	Тема: Передача с помощью резинок
Собрать механизм по наглядному изображению. Дать практическое обоснование

	[image: ]   [image: ]

	9
	Тема: Шарниры
Собрать механизм по наглядному изображению. Дать практическое обоснование

	[image: ]

	10
	Тема: Вращение колёс с помощью мотора
Собрать механизм по наглядному изображению. Дать практическое обоснование.

	[image: ]   [image: ]
[image: ] [image: ]

	11
	Тема: Шагающие машины
Собрать механизм по наглядному изображению. Дать практическое обоснование.
	[image: ][image: ]



Приложение №2

Дидактический материал
Задания для практических занятий Базового уровня 
«КОНСТРУИРОВАНИЕ» + «ПРОГРАММИРОВАНИЕ» +
 «ИЖЕНЕРНАЯ КНИГА»
	№
	Задание
	Схема

	1
	ПРАКТИКУМ № 1: УСКОРЕНИЕ!
Сложность: Время: 
Теперь, когда вы узнали некоторые важные сведения о блоке Рулевое управление (Move Steering), вы готовы к экспериментам с ним. Цель этого практикума - создание программы, которая сначала инструктирует робота двигаться медленно, а затем ускориться.
Разместите десять блоков Рулевое управление 
(Move Steering) в области программирования и настройте первые два, как показано на рис. 4.8. 
Настройте третий таким же образом, но присвойте параметру Мощность (Power) значение 30. Увеличивайте это значение на 10 в каждом следующем блоке, пока не достигнете максимальной скорости мотора. Блоки находятся в режиме Включить на количество секунд (On for Seconds). После того как вы проверили программу, смените режим всех десяти блоков на Включить на количество оборотов (On for Rotations), присвойте параметру Обороты (Rotation) значение 1 и запустите программу снова. 
Выполнение какой программы занимает больше времени? Можете ли вы объяснить, чем обусловлена такая разница?
	[image: ]

	2
	ПРАКТИКУМ № 2: 
УТОЧНЕНИЕ ПОВОРОТОВ!
Сложность: Время: 
Можете ли вы сделать так, чтобы робот совершал поворот на месте на 90 градусов? Создайте новую программу с одним блоком Рулевое управление (Move Steering), настроенным на режим Включить на количество градусов (On for Degrees), как показано на рис. 4.9. Убедитесь, что ползунковый регулятор Рулевое управление (Steering) смещен до упора вправо, как это было сделано в программе Move. На сколько градусов должны повернуться колеса робота, чтобы он сделал точный поворот на 90 градусов? Начните с присвоения значения 275 параметру Градусы (Degrees). Если этого недостаточно, попробуйте значение 280, 285 и так далее, запуская программу каждый раз, чтобы увидеть, совершает ли робот нужный поворот.
После того как вы определили правильное значение для совершения поворота на 90 градусов, выясните, какое значение вы должны задать, чтобы робот сделал поворот на 180 градусов.
	[image: ]

	3
	ПРАКТИКУМ № 3: 
ПОКАТАЕМСЯ!
Сложность: Время: 
Создайте программу с тремя блоками Рулевое управление (Move Steering), чтобы EXPLOR3R двигался вперед в течение трех секунд при 50 процентной мощности, повернулся на 180 градусов, а затем вернулся в исходное положение. При настройке блока, который позволяет 
роботу разворачиваться (второй блок), используйте значение Градусы (Degrees), которое вы определили в практикуме №2
	

	4
	ПРАКТИКУМ № 4: 
РОБОТ-ПИСАТЕЛЬ!
Сложность: Время: 
Используйте блоки Рулевое управление (Move Steering), чтобы разработать программу, которая управляет движением EXPLOR3R, как будто он пишет первую букву вашего имени. Сколько блоков вам нужно использовать для «написания» этой буквы? СОВЕТ: Для создания плавных поворотов используйте ползунковый регулятор Рулевое управление (Steering).
	

	5
	[image: ]
	

	6
	[image: ]
	[image: ]

	7
	[image: ]
	

	8
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	9
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	10
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	11
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	12
	[image: ]
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	23
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	24
	ПРАКТИКУМ № 24: 
ИЗБЕГАЙТЕ ПРЕПЯТСТВИЙ И ПЛОХОГО НАСТРОЕНИЯ!
Сложность: Время: 
Дополните программу TouchAvoid, сделав так, чтобы на экране модуля EV3 отображалось счастливое лицо во время движения робота вперед и грустное лицо, когда он едет назад и поворачивает.
СОВЕТ: Поместите два блока Экран (Display) 
в блок Цикл (Loop).
	[image: ]

	32
	ПРАКТИКУМ № 32: 
СОЗДАЙТЕ СОБСТВЕННУЮ ТРАССУ!
Сложность: Время: 
Тестовая трасса, которую вы только что сделали, - отличное начало, но EXPLOR3R может освоить гораздо более сложные трассы. Перейдите по ссылке eksmo.ru/files/Lego Mindstorms_Primers.zip, чтобы скачать файл Настраиваемая трасса и создать собственную трассу. Вы можете выбрать любые из тридцати типов элементов, включая прямые линии, углы и перекрестки. Напечатайте элементы трассы, которые вам нравятся, обрежьте их по пунктирным линиям и не забудьте использовать скотч, чтобы склеить поле воедино.Для начала напечатайте четыре угла (четыре копии с. 3), зигзагообразную линию (с. 15), а также прямую линию, которую пересекает линия синего цвета (с. 18). С помощью этих элементов можно собрать трассу, показанную на рис. 7.10. Запустите программу Colorline, которую вы сделали, чтобы проверить EXPLOR3R на новой трассе.
	[image: ]

	33
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	35
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	36
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	43
	ПРАКТИКУМ № 43: 
ТРИ ДАТЧИКА!
Сложность: Время: 
Дополните программу CombinedSensors третьим датчиком. Задайте роботу такое поведение, чтобы он стоял на месте, если датчик цвета фиксирует синий объект, а при удалении синего объекта начинал движение, избегая препятствий
	[image: ]

	44
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	45
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	60
	ПРАКТИКУМ № 60: 
ПРЕДСКАЗУЕМЫЕ ДВИЖЕНИЯ!
Сложность: Время: 
Можете ли вы проанализировать зубчатую передачу, показанную на рис. 11.9, прежде чем соберете ее? Как быстро вращается красная стрелка справа по сравнению с белой стрелкой? И насколько быстрее вращается белая стрелка по сравнению с красной стрелкой слева? В каком направлении крутится каждая стрелка? После того как вы дали ответы на эти вопросы, соберите зубчатую передачу и проверьте свои предположения.
	[image: ]

	61
	ПРАКТИКУМ № 61: 
ОБЩЕЕ НАПРАВЛЕНИЕ!
Сложность: Время: 
Каково составное передаточное число зубчатой передачи на рис. 11.10? Чем отличается эта зубчатая передача от изображенной на рис. 11.1? Чем может быть полезно добавление зубчатого колеса 24T?
	[image: ]
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	76
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	77
	ПРАКТИКУМ № 77: 
РЕГУЛЯТОР ДАТЧИКА!
Сложность: Время: 
Можете ли вы составить программу управления скоростью белой стрелки (мотор B) путем поворота красного диска (мотор C)? Поверните красную стрелку вручную, чтобы протестировать вашу программу.
СОВЕТ: Используйте программу RepeatWire 
(см. рис. 14.12) в качестве основы и блок вращение мотора (Motor Rotation) в режиме измерение градусы (Measure Degrees).
	[image: ]
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Puc. 4.8. Mepasie 6naxw nparpawws: Ans npakTukyma NO 1.
Cosaaaaire HoByo nporpaMMy ANA KeXAOo MpaKTHKYMa.

1 CoxpanaiiTe ee, KOTAG 3aKONHIH, STOGS! 8 MOTH PORONNATS
padorars ag nporpawwoi nosanee!
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Puc. 4.9. Mlporpawma ans npaxTukyua NO 2. Kakoe snasene nywno
3a4aTs, 4106t podor nosepnyn wa 90 rpaaycos? Kakoe nasene as
onxnsi wcnonssosars 4ns nosopora wa 180 rpaaycos?
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NPAKTUKYM N2 5: B KAKYH
CTOPOHY, FOBOPUTE?

Croxnocre: (o) Bpema: ©

PaspaboraiiTe nporpanmy, nogoBHyio SoundCheck, koTopas
5 S S S B
[IBMWXeHMA Bnepen OH foMmkeH ckasate: «Bnepeny, a korpa
meWXeTCA Hasap — «Hasan»**. Kak eel HacTpouTe napavetp
Tun socnpomssemenun (Play Type) Ha 6nokax 3ayk (Sound)?
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NPAKTUKYM N2 6:
CTAHb OUOXKEEM!

Cnoxuocrs: ) Bpeus: OO O

Co3nasas nporpauy c nocnea0BaTeNsHOCTSMH 610K0B 38K
(Sound), HaCTPOEHHSIX 719 BOCTDOIBEEHWA HOT, Bl MOXETE
CO3MABATS MySHIKANHbIE KOMNOSWLMK. CHOKETE N Bbi CHIrpaTs,
KaKy$0-HHBy s USBECTHYIO MEMOIWO C NOMOLLSH0 poora EV3
WM CO3METS COBCTBEHHYI0 NIErKD 3AMOMHHZIOLYIOCH My3HIKY?.
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NPAKTHUKYM N2 7: CYBTHUTPbI!

Cnownocre: () Bpews: ©

CosgaiiTe nporpanmy, ucnons3ys weteipe Gnoka 3eyk (Sound),
oMo o KoTOPSix poBoT BymeT 3A0poRaTECH, XEnaTe A0GpOrD
yTPa u npowarscs*. Menone3yiite 6noku 3kpan (Display), urobe
N0Ka3aTe (BPassi, KOTOPkIE MPOMSHOCHT POBOT, B BHAE CyBTUTPOB

Ha 3kpane Moayns EV3, aTakke ANS OYMCTKM 3KPaHa KaXASIA pa3,
KOT/2 POBOT HRUHHAET NPOHIHOCTS HOBYIO (BPa3y. Kak Bbl pasie-
crute 6noxu 3xpan (Display), a0 unw nocne 6nokos 3eyk (Sound)?
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NPAKTHUKYM N2 8:
BOCbMEPKA ONA EXPLOR3R!

Cnowwocre: () Bpeus: OO

PaspatoraiiTe nporpawwmy, nossonsioutylo EXPLOR3R nepeme-
LIGTECS N0 TP2EKTOPWH B BUe BOCEMEPKH, K2K NIOKA3ZHO Ha DHC.
4.15. B npouecce ABHXEHHA POBOT SOMKEH ACMOHCTPHPOBATS
"+ 3KpaHe paskble BbpaxeHus rnas. [1ns 3T0ro BubupaiiTe pas-
MUHBIE U30BDAKEHHA U3 KaTeropuw Masa (Eyes).
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Puc. 4.18. ToaexTopus nyT ans npakTwkyma N 8. Mlonpobyire
‘caenars TpaexTopuro Aauxenws podora s swge waGnons, koTopuii
‘8MFARANT TaK, KaK noKa3aHo 3ecs. Ha AaAHow 3Tane podor He Aon-
XeH TouHO CRERORATS N0 AMANM, € 3THM Ml puaBepemca 8 rnaae 7
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NPAKTHUKYM N2 9: CBETO®OP!

Cnoxuocrs: () Bpema: ©

VawenuTe nporpamuy ButtonLight Tak, uTobe! npespaThTs.
saero podora s caeTogop. CosgaiiTe NPOrpanMy, ¢ nomo-
Weto K0TOpOF pobor roopun 61 «Cromy, «TpHroTossTeCs

1 «Tloexanu»*, AEMOHCTPUPYA KPACHIO, OPaHKEBYI0 H 3eneHyi0
noRcseTky Coorsercraento.
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NPAKTUKYM N2 10
CAMOXO0OHOE PAOMO!

Cnoxuocrs: (o) Bpeus: OO

MameHuTe npOrpamhy, KOTOpYIO Bl CO3AANK 8 MPAKTHKYME
NQ 6 Ha c. 64, Tak, 4T06bl poBoT exan Bnepes 8o BPeMS BOC-
npoussenenns Menoauw. Mcnonsayiie oauH 6nok Pynesoe.
ynpasnenwe (Move Steering) s pexue BrniownTs (On)

B Hauane NPorpamMel M eLLe 0AMH B PeXUMe BeiknounTs
(0ff) & koHue. 4ro npousoiiger, ecnu AobasuTe gonon-
HuTensHeie 6noku Pynesoe ynpasnenue (Move Steering)

& pexne BKnIounTs (On) (C pa3snuuHLIMm HacT pofikamm
Pynesoro ynpasnenws) s sauwy nporpamiy?
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MPAKTUKYM N2 11:
BPEMA KPY)XXUTbCA!

cnoxuocrs: () Bpeus: OO

Moxere n el paspadorare Mporpawwy, koropas nepewetuana Bt
EXPLOR3R o Kpyry A4aHETPOM OKONIO METPa? [}1% AOCTIKEHHS
3TOM UenH BaM NOTPEByeTCA TONLKo 0RMH 6ok Pynesoe ynpas-
nenme (Move Steering). Kakoe 3HaveHMe HyXHo NpHCBOTS napa-
WeTpy Pynesoe ynpasnenue (Move Steering)  kak A0nro MoTops
RonxHsl paborats? Kak napawerp Pynesoe ynpasnenue (Move
‘Steering) BIMSET Ha AUAMETD OKPYKHOCTH? BIWAET M Ha AMAMETD
OKPYXHOCTH HaMeHeHHe napamerpa MowmocTs (Power)? Koraa bl
‘cenaeTe 3T0 3ajaHue, NONLITAHTEC LOCTHYL TOD XKe IQhekTa

c 6nokom Hesasucumoe ynpasnenue moTopamu (Move Tank).
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MNPAKTUKYM N2 12: HABUTATOP!
Cnownocrs: H Bpews: OO O

Paspaboraiire nporpanwy Ha ockose 6nokos Pynesoe
ynpasnenwe (Move Steering), koTopas 5apacT TpaexTopHIo
Renkenus EXPLOR3R, uaobpaxentyio wa puc. 4.21. Bo
BpEMA ABUEHHA POBOT OMKEH OTOBPAXETS CTPENkH Ha
3Kpane woayns EV3, nokassisaioLme, kyAa O ABKXETCS.
3aKoHuHB, OH AOMKeH 0TOBPa3NT Hak «Crony. B gononke-
HMe K 0TOBpaXeHMIo POBOT JOMKEH 03BYHMEATS Hanpasne-
HMe, B KOTOPOM OH RBINKeTCA. Kak B HACTPOUTe napaweTp
Tun socnponsseaenus (Play Type) 6nokos 3syk (Sound)?

@IIID Bce akw, yxassisaiouyie Hanpasnenve, KoTo-
Pble M30BpaKEHbI Ha PHC. 4.21, Bbi MOXETE HAHTH B pas-
Bene Hudopmauus (Information) packpsiearouerocs
cnucka Wwa daiina (File Name) 6noka kpan (Display).
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NPAKTUKYM N2 23:
NPUBET W NOKA!

Crownocrs: [H Bpews: O

MoXeTe N BbI CO3RaTh NPOTPaMIMY, C NOMOLLSHO KOTO-
Pofi poboT 6yaeT npousHocTs «[TpHseTl, Koraa sbi
WaxuvaeTe Ha 6amnep, a aem «Tokal, Koraa sbi
oTnycaete Gamnep?

GIIEP Lobasste ewe opmy napy 6nokos OxuaaHKe
(Wait) u 3syk (Sound) & nporpammy WaitForTouch
(pHc. 6.6). Mepesiii 6nok Oxupanue (Wait) gonxen
KAaTh HAXATHA, 3 BTOPOH — OTNYCKAHWA KHONKK
BaTuMKa. (e Bbi pasMecTuTe Hossie 6noku?
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uc 6.8 Mporpeue TouchAvoid. Snox Oruganw wccrsoen va pesc farawe kacaus b Coaamenne b Cocrommne
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Puc. 7.10. Toucca ans podora s mpaxwymos NE 32 u N2 33
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NPAKTUKYM N2 33: 0CTAHOBHCb
HA CUHUH!

Mawuenure nporpamwmy Colorline Tak, 4To6si posor cnegosan
10 4EDHOI MAHWM TPACCHI, KOTOPYIO BEI CACNANM B NPAKTHKYME
N2 32, noka owa we nepeceuerca ¢ cue nukwed. Korga posor
‘OBHAPYKMT CHHMIA LBET, OH AOMKEH OCTAHOBUTACA H BOCPOH3~
BecTH 38K,

@IID) Cvennre pexum bnoka Lk (Loop) wa obHapyxenke
cmero usera.
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MPAKTUKYM N2 35:
CYNEPOTPAXATENb!

Bpewn: O

TonSepuTe no kpaiikei wepe OAMH waTepwan,
MaueHHe APKOCTH OTPAXEHHOTO CBETa KOTOPOro
Rocturaer 100%. 4ro 370 3a MaTepan 1 novewmy.
MaueHHe TaK BLICOKD?
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NPAKTUKYM N2 36:
YTPEHHWH BYOUNbHUK!

Cnowwocre: () Bpeus: OO

MoxeTe N B cAenaTs Tak, 4Tobsl BaL podoT sna-
san curvan Tpesory, Koraa scTaeT conke? MoectuTe
PooTa pAROM ¢ oKHOM. B NporpaNMe AomKeH MpH-
cyrcTaosas nox Oxwuaanwe (Wat), KoTopsii mpw-
OCTaHOBHT BbIMONIHeHHe NPOrpaNMsl 30 TeX NP, Noka
APKOCTS BHELUHETO OCBELLEHHA He MOAHHNETCA BLiLe
I0POr0BOro sHadeHHA, KoTOPoE Bl B5IHCTANH, MTpH
~FOCTIXEHHH NOPOra POBOT AOMKEH WHKTHAHO B0CTPO-
V3BORHTS FPOMKHF 3BYK, NOKa BbI He HaXMETe KHONKY
~RATHMKa KacaH, KOTOPSI REICTBYET Kak KHOMKa
oTknioserHa.

GIIED Pobot obkiumo seikniouaeTCH, eCnU BbI He
Wenonkayere ero & Teuenwe 30 MUHYT, No3ToMy oK

He pasbyauT Bac yTpom. YTobel Baw poboT-Gyauns-
Wik cpaboTan, nepedauTe a BknaaKy Settings
(HacTpoiikw) Ka 3kpane Moayns EV3; seibepuTe nyHkT
Sleep (Cok), a 3atem nywkt Never (Hukoraa). Ha
CneqylwMit AeHs He 3a6yasTe BeDHYTS NapameTpy
Sleep (Cok) 3uauenme 30 MuHyT, 4To6hi Batapen He
PapAAMNacs, ecn bl 3abyaeTe BLIKNIOUKTE poboTa.
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o

Oxnpanne nocrynnenns | [ Oxnna:
coera; xgars amavenne | | wwe ase
Bwiue noporosoro cexywas

Puc 717, Mporpoma MorseCode. M nepea Srox Owaanwe, S0 epernovarens nexoas1cs s pewwe Jaron sera » Conawenne » Apwocrs
[ —
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NPAKTHUKYM N2 42:
HAY HA CBNUXEHHUE!

Cnownocrs: (= Bpews: O

3anporpamuupy#iTe pobora noTOpATS Cnoso
«OBHapyeHON*, eCH OH 3aMeTUN OBBeKT BiKe
50% B NPOTHBHOM CTyJaE OH AOTKEH NPOMIHOCHTE
«flomcko>**. ToTom nonpoByfiTe Hcnons308aTs APyrHe
NOpOroBbIe 3HaueHWs, HanpMep 5 uni 95, uTobs!
Pa308paTLCA, HACKONLKO BMH3KHE/AANEKHE NPEnST-
CTBUA RaTUHK MOXET yBepeHHo 0BKapywuBaTs. [laTunk
He ONPeAENFET TONHOR PACCTORKHE, 1 BbI YBUAHTE,
4TO Pe3yMLTaTL BaPLPYIOTCA B 3BHCHMOCTH OT TOFO,
KaKoli TMN 0BbeKTa Bbl NbITaeTeCk 3aQHKCMPOBaTS.

(GIID Baw vyxHo anoxus 6nok Mepekniouarens
(Switch) & 6nok Liukn (Loop).
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Pexum Pexxum
Mpubnixcenme Yaanenwsiit
(aucranuns) (waxatwe knonok)

Pexum Hanpasnenne
unua(nanvannenue}

e

R Pexum Mpubnumenne
wanka (aucTanLms)

Prc. 8.1. Pexvuel padorst wA@pakpacHoro AaTka. Koachsie nymkTuprsie
A OBOIHGHIOT HESHBMMSIE 1y HHODIKDICHOTO C3eTa. Ecn Bs
MDETDGHTE YT WEXAY ATTHKOM 4 MITKOM, ATTSHK HE COXET S35TS
pasMnsHsie saMepsi
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NPAKTUKYM N2 44:
PA3ENOKHPYH
LUCTAHLLUOHHOE
YNPABNEHHE!

Cnownocrs: (= Bpews: O

MoeTe nu 85l 33U4UTUTS BaLLY MPOFPaMMY

€ NOMOLLEI0 CEKPETHOI KOMBMHALMM KHONOK?

B nporpamme CustomRemote npamo nepen.
6noko ik (Loop) mobaese asa bnoxa
Oxupanme (Wait). Hactpoiite 371 6nok Ha
OKUAAHME HAXATUR UAeHTUOMKaTOPoB 10 M 11
5 yKka3aHHOM NOPRAKE, A0 TOTO KaK OCTaNEHas
AT TPOrpaMMAI MOKET 6uiTs BBInoHEHa.

B KkauecTse AONONHUTENEHOMO 334aHUA NONPO-
éyiire caenare nporpauy Bonee saueRHOR,
WCMONs3y5 CNOCOB, OMUCHH I B NPaKTUKYME
«Cpenaii cam NQ 8» wa c.110.
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Kapra 6esonacHocTu
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NPAKTUKYM N2 45:
NNABHOE
NPECNEOOBAHHME!

Cnoxuocrs: (o) Bpews: @

Moxete nu I RononkwTs nporpauy BeaconSearch2
TaK, 4ToBs poBoT ABMFancA K MasKy nnasee?

Pobor cosepLiaeT nNasHsie NoBopoTHI (3KaveHe 25%
napavetpa Pynesoe ynpasnenwe (Move Steering)),
eCnU MasK KaXORHTCA 8 3eNeHOft 3ome (cw. pH. 8.8),

W pe3Kue noBopoTs! (Havenme 50% napaverpa
Pynesoe ynpaenenwe (Move Steering)), ecnu wask
HaXORHTCA B KpaCHOH 30He.

@IID Vicnonssyiie cnocabhl, KoTopsie Bi 3y~
“unu B paspene «TInasHoe ABHAEHHE No Tpacce»
8rnase 7. Bau He HyXHO PACCUATHIBATE NOpOTOBBIE
3HaeHH; OHK NDUBEAeHSI Ha PHC. 8.8




image50.png
Pic. 8.8, [Iuancaon R0nycTAMsix 3nauenii s pesoame Hanpasnenme waska
~HaxoaHTCR 8 npeRenax o7 ~25 40 25. OTOMUGTENS A JHYEAHA YKEASIATIT,
70 MGRK C1ESG T ATHMKT; TOnONHTENsHble — 470 O CDGBG. Inasenme,

Gn3Koe K Wy, TOBODAT 0 To, ¥TO pOBOT OBHGDY KR MaRK MPAMO BrEpEaN
e
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Puc. 11.5. 3y64aran nepeaasa ¢ xonecaun 36T (cnesa), 12T
(s yewpe) u sToporo 36T (cnpasa)
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Beayuwee

\

Phc. 11.11. Yemy paso cocTassoe nepeaarousoe wHcro 3T
sy6uaroii nepegaun?
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NPAKTUKYM N2 74:
NONOCHAA OHATPAMMA!

Cnoxuocrs: (= Bpema: ©

Mpor panwa, sobpaxenan

¥a puc. 14.13, uicTpausaet nonoc-
Hy10 AHarpamMy Ha 3KpaHe MORYNA
EV3. OHa ve 3aKoHuewa, noTomy 4T
oTCyTCTBYIOT HEOBXOAMMLIE WHHbI
RaKKLIX. Kak U NORKMIoWHTS TaK,
4ToBsl AMMKa nonocs! NpeAcTaBnAna
co6oii pesynsTaT 3aMepa HHGpaKpac-
Horo paruuka?
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PEKOMEHJJOBAHO
Iporoxon 3acenanus
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Sz thrheal ) :r

Puc. 16.13. Henonwas nporpauna ans npakTukyua NO 74
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NPAKTUKYM N2 75:
PACWKPEHHARA OUATPAMMA!

Crowmocrs: HH ) Bpews: OO

PaCLIMpLTE BO3MOXHOCTH NPOTPa MMSI, KOTOPYIO Bbi
cosnan & npakTukyme NC 74, obasus ewe ase
NONOCKbIE AWarpaMML, NPEACTaBNAOLLME APKOCT
OTPAXEHHOTO CBETa M BHELUHETO OCBELIEHHS, HaMEP-
eMyio € NoMOLLI0 aTYMKa LgeTa.

@IID Vcnonsayiite aea bnoka flaruuk usera
(Color Sensor). floasste 6nok Oxuaanue (Wait)

B LMKN, HACTPORKHBIT Ha OXHARHKE B 0,2 cekyHASI,
uToBeI NPeAOTEPATHTS MepLaHHe Ha Jkpane. Kakoil
w3 6nokos Ikpan (Display) Aonken ouMwaTs copep-
XMMoE 3KpaKa, NDEX e HeM Ka HeM MOABHTCS HoBOE
ua0bpaxenne?
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NPAKTHUKYM N2 76:
NNABHAS OCTAHOBKA!

Cnownocre: H Bpews: O
PagpaBoraiiTe NPOrpaMMy, C IOMOLLSIO KoTo-
PoFi MOTOP B BpALLAETCA Ha MaKCHMANbHOF
CKOPOCTH /10 TeX NOp, NoKa HHGPAKPACHBI
RATHMK He OBHaPYXHT NOGMHIOCTH OBbeKT.
VicnonsayiTe NOTMHECKYIo LMKy RaHHLX,
ATOBA NPH HAXATM KHONKA RaT4MKa Kaca-
WA MOTOP OCTaHABNMBANCA PE3KO, 3 MPH
OTyLLEHHOF KHONKe — NNaBHO.

(@IID Crocobom ocranosku MoTopa
MOXHO YNPaBNATE C NOMOLLBI0 NapaMeTPa
TopmosmTs & KoHue (Brake at End).
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Puc. 14.12. Mporpauma RepeatiWire HETPEpsIaHO MOACTPGHACET CKOPOCTs MOTOPE MR HEMEDEAHS.

#HOPaKpaCHoro ATTwHKD
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NPAKTUKYM N2 78:
PACWHUPEHHARA BEPCHUA
NPOrPAMMbI MY PORT!

Cnoxuocrs: (HE) Bpeus: OO
Zononiure npor pawmy DisplayNumeric
{cw. puc. 16.17), uTob ssiB0aHTS Ha 3KpaK MoRYTA
EV3 cneylouuye sHavenns: RaTika usera (3avene
e e ol ety Pyl
DA (), S SR T
6HOBMATSCA YeTsipe pasa 8 cexyHAY.

Koraa byaeTe roTosk, nowecTiTe 6ok ky-
TpH Unkna & KowTeiiep «Mofi 6ok ¢ HueHeM
MyPortView. Bbi MoxXeTe Hnons308aTs €ro s caox
nporpammax Ans pobora SK3TCHBOT acerna, koraa
TRe6yeTCA MPOCHOTRETS RaHHbIe, NoMyHaENsIe OT Kak-
oro parumka.

@IID Movecture bnok Oxmnanne (Wait)
B LKA W NPUOCTaHOBHTE BHINONKEHHE
nporpammsi Ka 0,25 cekyHa.
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wc. 14.17. Mporpaunma DisplayNumeric
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