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1. Знакомство с JavaScript и 2D моделью 
среды TRIK Studio 
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JavaScript 

JavaScript – скриптовый интерпретируемый язык программирования 

Несколько фактов о JS: 

1. JavaScript изначально имел другое название: «LiveScript». 
  

2. Планировалось, что JavaScript будет эдаким «младшим братом» Java. 
Однако JavaScript сильно вырос, и сейчас это совершенно независимый 
язык, со своей спецификацией, которая называется ECMAScript, и к Java 
не имеет никакого отношения. 
 

3. JavaScript изначально создавался для того, чтобы сделать web-странички 
«живыми». 
 
 
 

https://ru.wikipedia.org/wiki/ECMAScript
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Переменные, функции в JS 

1. Переменные 
var  a, b;  

b = 20;  

a = “17”; 

var  c = a + b; // результат? 

2. Функции 
var  wasPressed (_key){  

 if( brick.key (). wasPressed (_key))  

  return 1;  

 else  

  return 0;  

 //_key , например, KeysEnum.Esc  

}  

или 

var  rotate = function (){  

 // тело функции 

}  
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Алгоритмические структуры в JS 

1. Цикл while 
while  (условие) { 

 // код, тело цикла 

}  

 

2. do… while 
do {  

 // тело цикла 

}  

while  (условие); 

 

3. Цикл for 
for  (начало; условие; шаг) { 

 // ... тело цикла ... 

}  
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Алгоритмические структуры в JS 

4. Конструкция switch 
switch(x) {  

 case 'value1':  // if (x === 'value1')  

    ...  

    [break]  

 case 'value2':  // if (x === 'value2')  

    ...  

    [break]  

 default:  

    ...  

    [break]  

}  
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TRIK Studio 
Среда программирования робототехнических устройств 
 
ÅВизуальное программирование 
ÅТекстовое программирование 
ÅПоддерживает контроллеры 

a. TRIK 
b. NXT 2.0 
c. EV3 

ÅДля каждого типа контроллера свой набор языков при 
генерации кода 

ÅПрограммирование виртуальной 2D модели робота 
(интерпретация JS) 

ÅДва режима: редактирование и отладка 
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Основные классы в TRIK Studio 

1. brick (класс «кирпич») - основной класс для работы с периферией 
контроллера. 

Код Значение 

brick.led ().red();  изменить цвет диода на красный 

brick.motor (M1). setPower (50);  подать мощность 50% на мотор, 
подключенный к порту М1 

brick.sensor (A5).read();  считать значение датчика, 
подключенного к порта А5 

2. script – класс, управляющий работой скрипта 

Код Значение 

script.wait (2000);  ждать 2 секунды 

var  tim  = script.timer (200);  Определить таймер, срабатывающий 
каждые 200 мс 

tim.timeout.connect(run); Связать сигнал таймера tim с вызовом 
функции run() 
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JavaScript в TRIK Studio 
Этапы создания проекта JS на TRIK Studio 
 
ÅСоздать проект 
ÅДобавить блок «Конец» и соединить связью с блоком 

«Начало» 
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JavaScript в TRIK Studio 
Этапы создания проекта JS на TRIK Studio 
 
ÅВключить модель TRIK (генерация в JavaScript) 
ÅНажать на кнопку с шестеренкой – генерация кода 
 

Шаблон «пустой» программы на JS 
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JavaScript в TRIK Studio 
ÅПереключиться на 2D модель 
ÅТеперь в режиме «Отладка» виден робот и виртуальный мир 
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JavaScript в TRIK Studio 
Альтернатива создания проекта JS на TRIK Studio 
ÅСоздать файл с расширением .js 
ÅОткрыть файл в TRIK Studio 
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2. Инструментарий отладки 
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Инструментарий отладки 

1. Вывод в консоль 
print(“Привет, мир”); // Привет, мир! 

var  b = 70;  

var  sens  = brick.sensor (A1). readRawData ();  

print(“b=“ + b + “ sens=“ + sens );  

// например, b=70 sens =30 

 

2. Вывод на экран робота 
brick.display (). addLabel (“b=” + b, 1, 20); 

brick.display ().redraw (); // перерисовать 

 

3. Запись в файл 
script.removeFile (“output.csv”); 

script.writeToFile (“output.csv”, b + “;” + sens  + “\ n”); 
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3. Элементарное движение двухколесного 
робота: моторы, энкодеры 
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Моторы 
Куда подключать силовые моторы? 
Å На ТРИКе силовые моторы подключаются к портам М1, М2, 

М3, М4  
Å В 2D модели по умолчанию левый мотор подключен к порту 

М4, правый – М3 
Å Всегда можно поменять порт мотора в меню 2D модели 
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Моторы 
Основная характеристика моторов – rpm 
RPM (Revolutions per minute) – обороты в минуту 
 
Например, 95rpm или 220rpm 
 
 

 



CC BY-NC-SA (C) ООО «КиберТех» 
 2017 

Моторы 

Управление моторами в JavaScript 
brick.motor (M4). setPower (80);  

// подать мощность 80% на М4 

 

mRight  = brick.motor (M3). setPower ;  

mRight (60);  

// Подать мощность 60% на М3 

 

brick.motor (M3). forceBreak (); // резкая остановка мотора 

brick.motor (M3). setPower (0); // плавная остановка мотора 
 

 

Движение по таймеру 
mRight (80);  

mLeft (80);  

script.wait (3000);  

// движение вперед в течение 3 секунд 

 
 

 

// «-» зависимость от заряда батареи на реальном роботе 
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Энкодер 
Энкодер – датчик угла поворота 
 
Делят по способу выдачи информации   
Åнакапливающие (инкрементные) 
Åабсолютные (позиционные) 

 
Делят по принципу действия 
Åоптические 
Åрезистивные 
Åмагнитные 
Åиндуктивные 
Åмеханические  
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Энкодер 
Основная характеристика cpr  - кол-во сигналов на оборот  
 
Сбросить и считать показания энкодера  
 
eLeft  = brick.encoder (E3);  

eLeft.reset (); // сбросить показания энкодера E3 

el = eLeft.read (); // считать значение показаний 

энкодера Е3 

 

// считать сырое значение показаний энкодера Е3 

el = eLeft.readRawData ();  

 

Удобнее работать с сырыми показаниями энкодеров.  

 

Энкодеры выдают 374  сигнала на оборот. 
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Энкодер 
Движение по энкодерам 
var  d = 8.7; //diameter of wheel, cm  

 

// моторы 

var  mLeft  = brick.motor (M3). setPower ;  

var  mRight  = brick.motor (M4). setPower ;  

 

// энкодеры 

var  eLeft  = brick.encoder (E3);  

var  eRight  = brick.encoder (E4);  

var  cpr  = 374 ; // количество сигналов на оборот 

 

eLeft.reset ();  

eRight.reset ();  

 

var  v = 80;  

mLeft (v);  

mRight (v);  

 

var  el = 0;  

 

while(el < limit){  

 el = Math.abs ( eLeft.readRawData ());  

 script.wait (1);   

//  ʟʘʜʝʨʞʢʘ ʚ ʮʠʢʣʝ ʥʝʦʙʭʦʜʠʤʘ, ʯʪʦʙʳ ʩʯʠʪʘʪʴ ʥʦʚʦʝ ʧʦʢʘʟʘʥʠʝ ʩ ʜʘʪʯʠʢʦʚ 

}  
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4. Датчик освещенности 
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Датчик освещенности 
Датчик освещенности – аналоговый датчик 
 
ÅЗначения от 0 до 100 (от 0 до 1023) 
ÅПодключается на порты А5 и А6 (по умолчанию) 
ÅРаботает в диапазоне от 2 до 12 мм 
 
 
 

// считать значение 

sens  = brick.sensor (A5).read();  

 
// считать сырое значение 

sens  = brick.sensor (A5). readRawData ();  
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5. Датчик расстояния УЗ 
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Ультразвуковой датчик расстояния 
Датчик расстояния ультразвуковой (УЗ) – цифровой датчик, 
возвращает значение в сантиметрах 
 
ÅЗначения от 10 до 255 
ÅПодключается на порты D1 и D2 
ÅРаботает в диапазоне от 10 до 250 см 
 
 
 

// считать значение 

sens  = brick.sensor (D1).read();  
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6. Датчик расстояния ИК 
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Инфракрасный датчик расстояния 
Датчик расстояния инфракрасный – аналоговые датчик 
 
ÅЗначения от 10 до 80 (0 до 1023) 
ÅПодключается на порты A1 и A2 
ÅРаботает в диапазоне от 10 до 80 см 
 
 
 

// считать значение 

sens  = brick.sensor (A1).read();  

 
// считать сырое значение 

sens  = brick.sensor (A1). readRawData ();  
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7. Гироскоп 
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Гироскоп 
Гироскоп выдает  угловые скорости в трех измерениях.  

Используя гироскоп можно рассчитать угол, на который 
отклонился робот, если известно время между измерениями 
(эти промежутки должны быть малы). 
  
Таким образом, можно отследить: заехал ли робот «на 
дыбы» (например, на ножку стула или ступню) 

Другими словами, гироскоп показывает, с какой скоростью 
робот вращается вокруг своих осей 
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Калибровка гироскопа 
Гироскоп необходимо калибровать по нескольким причинам: 
1) Датчик на плате установлен не абсолютно ровно, робот 

относительно поверхности также находится всегда под 
наклоном 

2) На стационарного робота все равно действуют 
незначительные внешние возмущения, которые ловит 
гиродатчик 

 
 // Калибровка гироскопа в течение 10 секунд 

brick.gyroscope (). calibrate( 10000);    

script.wait ( 11000)  

На реальном роботе калибровку надо выполнять не 
меньше 10 секунд. В 2D достаточно 2 секунд. 
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Считывание значений гироскопа 
Угловые скорости гиродатчика можно получить с помощью 
функции read(), которая возвращает массив 
 
 
// угловая скорость по x 

brick.gyroscope ().read()[0];  

// угловая скорость по y  

brick.gyroscope ().read()[1];  

// угловая скорость по z  

brick.gyroscope ().read()[2];   

Кроме этого в третий элемент массива записывается время 
текущего измерения гиродатчика 

brick.gyroscope ().read()[3]; // Packed data of 

event time  
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Считывание значений гироскопа 
В 2D модели TRIK Studio, а также в библиотеке на контроллере 
ТРИК, включена возможность получать не только угловую 
скорость по осям, но и уже интегрированные значения углов по 
осям, т.е. абсолютный угол относительно откалиброванного 
положения робота. 
 
 // угол рысканья в миллиградусах ρψπ πππ  до ρψπ πππ 

var  az  = brick.gyroscope ().read() [6 ] ;   

// угол тангажа в миллиградусах ρψπ πππ  до ρψπ πππ 

var  ax = brick.gyroscope ().read()[4 ];  

// угол крена в миллиградусах ωπ πππ  до ωπ πππ 

var  ay = brick.gyroscope ().read()[5 ];  
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Считывание значений гироскопа 

Реальные показания гироскопа зависят от технических характеристик модели. 
Перед отладкой необходимо выверить реальные показания. Например, 
повороту робота на 180 градусов может соответствовать значение 172 000 мг. 
Соответственно, граница перехода также изменяется на 172 000 (-172 000). 

 
 

Углы рысканья и тангажа при переходе угла 180 000 мг, вернут 
значение -180 000 мг. 
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8. Одометрия 
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Одометрия 
Одометрия – использование данных о движении приводов для 
оценки перемещения. Одометрия не является методом 
определения положения, а лишь средством его оценки. 
 
 
 
 


