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ВНИМАНИЕ:
ОПАСНОСТ ОТ ЗАДУШВАНЕ – 

Малки части.
Не се препоръчва за лица  под 3г.

 ROB10

РАЗШИРЯЕМ РОБОТ

9+

1.CODING LAB GINOBOT™ има вградени конектори на ENGINO,
които позволяват структурно и механично разширяване.
Разширяемостта обхваща и отворената електроника, тъй като
GINOBOT™ може да се свързва с Raspberry Pi, Micro:bit®и Ardui-
no®, както и със сензорни модули ENGINO ERP (не са включени в
комплекта). Тази версия на GINOBO T™ със задвижване на 4-те
колела се предлага с Wi-Fi и Bluetooth и има 2 вградени цветни
сензора в долната част за следване на цветни линии, ултразвуков
сензор в предната част, 3 инфрачервени сензора за разстояние и 4
програмируеми RGB светлини.

 

ЕКСТРА МОДЕЛинженери
професионални

Патентована капачка 
за защита на 
колелата.

Свързваща част Engino за добавяне 
на още елементи и създаване на по-
големи модели.

2 х програмируеми LED светлини.

Включен адаптер за свързване 
на допълнителни 
микроконтролери като 
Arduino®, Micro:bit® 
&Raspberry Pi® (не са 
включени в комплекта).

Подвижен капак за 
замяна на 
ултразвуковия сензор 
при необходимост.

USB кабел за 
сваляне на програма

Зъбни колела за 
задвижване от основния 
мотор на всички колела.

Специално 
проектирани 
джанки 
поставяне 
вериги. 

Писалка/Държач за 
писалка за чертаене на 
линии.

2 х Сензора за близост 
от всяка страна за 
сканиране на обекти.es

5 х Бутона за ръчно 
програмиране и 
въпроизвеждане. 

с икони и текстово програмиране
КОД НАУЧЕТЕ & ИЗМИСЛЕТЕ 
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"ЗАВИЙ НАЛЯВО" БУТОН
обръща робота наляво

"ЗАВИЙ НАДЯСНО" БУТОН
обръща робора надясно

"ВКЛЮЧВАНЕ" 
включване/изключване на Ginobot

"СТАРТ" БУТОН
Изпълнява програма
Задръжте, ,за да запишете програма

"НАПРЕД" БУТОН
движи робота напред

"НАЗАД" БУТОН
moves the robot in reverse

micro USB П ОРТ
свързва робота с компютър
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Среща с GINOBOT™
GINOBOT™ е високо програмируем робот, който е 
готов за употреба още с изваждането от кутията. 
Специално създаден от инженери и учени, GINOBOT™ е 
инструмент за учене на STEM дисциплини, логическо 
мислене и дигитално ограмотяване със забавни 
практически дейност. 

GINOBOT™ е роботът, който ще ти даде възможност да работиш над различни проекти от всякакъв тип. 
Неограничения му потенциал му позволява да се свързва с допълнителна електроника и система като Raspberry 
Pi, Arduino, and micro:bit. Освен всички сензори и възможността за свързване с други устройства, тялото на 
GINOBOT™ е съвместимо и със строителната система на Engino за конструиране на по-големи и сложни роботи.

Лесен старт
GINOBOT™ проектиран с множество вградени сензори и изходи за свързване с други устройства. Освен това, 
роботът притежава два RJ-порта за лесно свързване на допълнителни модули Engino. Ръчното програмиране и 
контролът в реално време се осъществяват от няколко меки бутона. Главните бутони, превключвателите и 
портовете са показани на картинката.

Инструкции 
за сглабяне

32 Списък с материали

33 Списък със съвети

35 GINOBOT™ с адаптер 

37 С ентинел

Опити

28 Опит  1 - Независим робот 

30 Опит 2 - Бягство от лабиринта.

Ръководство за употреба:

02 Среща с  GINOBOT™

02 Лесен старт

03 Вградени периферни устройства

04 Наръчник за програмиране

05 KEIROTM софтуер

08 Блокове за действия

08 Софтуер

16 Сензорни блокове

17 Контролни блокове

19 Операторски блокове

21 Функции

22 Променливи

23 Поточна диаграма

24 Примерни кодове

Съдържание Ръководство за  употреба
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Ръчно програмиране
Първото ниво на програмиране представлява натискане на бутоните на устройството, действие, с което са 
започнати всички деца. Учениците могат да записват последователността от команди  директно в GINOBOT™, 
като си припомнят и повтарят командите неограничен брой пъти. Тези базови умения са подходящи за добиване 
на цялостна представа за процеса на програмиране и  последователността от команди, без да е необходим 
софтуер.

Как да запишем програма на  GINOBOT™:

1. Натиснете старт бутона и задръжте за две секунди, за да стартирате функция
„записване“. (LED-светлините на Ginobot ще светят в червено).

2. С управляващите бутони може да контролирате движенията на робота и да
създадете последователност от команди.

С натискане на някой от бутоните „Напред“ или „Назад“, роботът ще се придвижи 

на разстояние 10 cm.

 С натискане на някой от бутоните „Ляво“ или „Дясно“, роботът ще се завърти на 45 

градуса. 
3. За да прекратите записването, натиснете старт бутона веднъж, без да го задържате.(LED

светлините ще се изключат).

4. Натиснете старт бутона веднъж, за да стартирате програмата.

Ginobot RobotTM приложение
Освен всичко показано досега, с Ginobot RobotTM приложението, учениците могат да контролират робота 
дистанционно, да записват и стартират програми. В допълнение към това, че могат да контролират двигателите, 
те могат да контролират и LED-светлините и звука на робота. Всичко това може да се стане дистанционно и 
дигитално! Приложението може да се свали безплатно и разширява възможността за ръчно програмиране. 

Ginobot Robot™
3 X A

A

GINOBOT™е уникална разширена платформа, притежаваща няколко допълнения като акумулаторни батерии. 
Може да откриете повече информация на нашия сайт, www.engino.com.

ВГРАДЕНА ПЕРИФЕРИЯ

1        2x DC Мотора

2      5x Сензори за близост 

3      2 x Цветни сензори

4         1x Зумер модул 5

x      4x RGB LED

2

1 1

4

5

5

2

5

2

2 3& 2 3&
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Захранване

Батерии: В задната част на GINOBOT™ се намира слот за 
три броя батерии АА. Поставете ги правилно 
ориентирани към полюсите, знак + и -, както са показани 
на батериите и върнете капака на мястото му.

Разширения:
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Настройки Сменете 
езика и променете други 
опции

Запази
Запазете 
програма на 
устройството си

Свързващ бутон 

Чрез USB (или 

Bluetooth)

Меню
Лентата с менюто се намира в горната част на софтуера KEIROTM, в който можете да въведете различни бутони за 
задача като иницииране на връзка с контролера, връщане към началния екран, отваряне/запазване на програмата и 
т.н.

Батерия
Индикатор 

за нивото 

Отворете
Заредете 
програма от 
устройството

Нов
Създайте нова 
програма

Индикатор за връзка 

Зелено за успешна 
връзка, червено, ако не

Получете
Програма

Изпратете
Програма

Връзка с компютър
Свързването на GINOBOT™ с компютър, се 
осъществява посредством микро USB кабел (или чрез 
Bluetooth на смарт устройство). След като са 
свързани, натиснете на съответната икона от менюто. 
Когато устройствата са свързани успешно, в менюто 
ще се появят два допълнителни бутона. Може да 
изпращате програмни команди от KEIROTM към 
контролера или да получавате ръчни програми от 
робота с натискане на съответните бутони.

Симулатор - Живо предаване
Симулаторът е специална част от софтуера, предназначена за настройка на външните устройства, свързани с 
робота. Може да започнете с настройките, след като „плъзнете“ иконата на всяко периферно устройство, към 
съответния порт. Иконите на съответните устройства, ще откриете върху горната лента на симулатора.  

Докосване

Ултразвуков Компас

Цветен

Инфрачервен

LED Мотор Спомагателен

Изходи

Входове

S
im

u
la

to
r

B A

Начален екран 

Върнете се в 
началния екран 
на KEIRO™

Прекъсване 
на връзката 

Прекъснете 
връзката 
между 
робота и 
устройство
то

Ръководство 

Отворете 
ръководство за 
потребителя

Report Problem About

x( (

Output

Live Readings

Sensors
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Start

1

Front Left = true

if

Rear = true

FRONT REAR

Rear = true i

AB

3D:

 1. Action Blocks Bar – Намерете всички блокове за действия, с които може да бъде създадена последователност 
от команди. За улеснение, блоковете са подредени в категории.
2. Flow Diagram-  Тук можете да подреждате бутоните в последователността, в която искате да се движи робота.
Отделните програми не зависят и се различават по настройките и свойствата на отделните блокове. 
3. Simulator/ KEIRO Code – Конфигурацията е от изключително значение за софтуера, за да разпознава местата, на
които са свързани външните устройства. Панелът с кодове показва последователността на командите под формата
на текст, вместо блокове. (Кликнете на една от лентите, за да скриете или разширите прозореца).

Интерфейсът KEIRO 
Изберете контролера от началния екран на KEIRO и идентифицирайте трите основни части на интерфейса. 

Ако е налична нова актуализация на фърмуера, софтуерът 
KEIRO ще ви информира чрез съобщение, което ще се 

появи на екрана веднага, щом отворите приложението.

Натиснете „Да“, за да свалите последната актуализация. 

Актуализация на фърмеуера на контролера 

TMKEIRO  Robotics SoftwareKEIRO
TM

Свалете линка: https://www.engino.com/software/keiro

KEIRO™      СОФТУЕР

Инсталация
Устройство, което не отговаря на команди, не е истински робот; истински робот е този, който може да бъде 
програмиран да взима самостоятелни решения, базирани на сигналите от сензорите, разположени по него. 
Въпреки това, сензорите по робота не могат да бъдат ръчно програмирани. За създаването на по-сложна 
програма, която включва вариации на командите и добавяне на сензорна технология, се нуждаете от KEIRO 
software. Може да го свалите от посочения сайт:



1. Изходи:

Движение напред 

Движение назад 

Завъртане надясно 

Завъртане наляво
Преди/Задни LED 
светлини 

Блокиране на мотора 

Зумер
Отложено време
LED

2. Сензори:
Сензори за близост 

Сензори за цвят 
Ултразвуков сензор

3. Команди:

IF, IF/ELSE

WHILE

REPEAT TIMES, REPEAT SECONDS

REPEAT FOREVER,

REPEAT UNTIL, WAIT UNTIL

4. Оператори

5. Функции

6. Променливи

Лента с блокове
В менюто са събрани всички блокове, които могат да се използват за създаването на програма. Потребителят 
може лесно да избере желаното действие и да го постави на желаното място в диаграмата, за да създаде 
програма. Блоковете за действие са подредени в 6 категории:

Категории

навигирайте всяка 
категория, като 
щракнете върху 
иконата!

1. Изходи
Плъзнете и поставете всеки изход в поточната диаграма и създайте последователност от 
действия. Когато са поставени в диаграмата, ще забележите, че лентата със свойствата на блока 
се отваря, в случай, че желаете да промените нещо по действието. Имате възможност да 
персонализирате блока за съответното действие, като променяте продължителността и 
скоростта на двигателя. 

Move Forward / Backward Blocks

GINOBOT™ е оборудван с два двигателя с голям въртящ 
момент, които позволяват движение във всички посоки. В 
допълнение, роботът може да се движи с висока точност 
благодарение на вградените енкодери. Роботът може да бъде 
програмиран да се движи или за определен брой стъпки, или 
за определен период от време. Избирайки Вкл. за стъпки, 
потребителят може да определи броя стъпки, които роботът 
трябва да предприеме. Движение напред Движение назад

x( (

Output

f

FRONT REAR

07 08

KEIRO™    код
Софтуера KEIRO™ генерира псевдо код, в зависимост 
от блоковете на поточната диаграма. Това въвежда 
учениците в истинския свят на програмирането, 
осигурявайки им постепенен преход от визуални 
елементи към разбираем текстов формат. KEIRO™ 
кодът събира най-често използваните условия в 
широкоразпространените езици за програмиране, 
като BEGIN, IF, IF/ELSE, WHILE и др. По този начин 
учениците могат да свързват директно визуални 
елементи и действия с код и обратно!
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 BEGIN:
MOVEFORWARD
  State: On Forever
  Speed: 100
  Delay (s): 0
  AFTER PREVIOUS
IF ((IR_REAR == TRUE))
    BUZZER 

State: On For Duration
Frequency (Hz): 200
Delay (s): 0
Duration (s): 1.5
AFTER PREVIOUS

    MOVEBACK
State: On For Duration
Speed: 100
Delay (s): 0
Duration (s): 2
AFTER PREVIOUS 

END IF

Живо предаване
Разделът осигурява незабавна обратна връзка от периферните устройства, след като контролера е свързан към 
софтуера. Потребителят може да проследи статуса на свързаното устройство, състоянието на сензора и дали 
някое от периферните устройства е включено.

Живо предаване

Разстояние

75 cm

Цвят

235 52 52

R, G, B канали

Задна: FALSE

Преден ляв: FALSE

Преден десен: FALSE

Долу вляво: FALSE

Долу вдясно: FALSE

Долу вляво:

Долу вдясно:

Цвят

184 6 6

R, G, B канали

Ултразвуково разстояние(cm)

Сензори за близост: 

Сигнализира, когато з асече в близост 

обект. Статусът е    (Вярно), когато 

засича обект и  X  (Грешно), когато не 

засича. Сензорите, които с е намират 

от долната с трана на робота, 

сигнализират в з ависимост от цвета на 

даден обект. Символът (Вярно) е  з а 

светъл цвят (т.е . бял), а с  Х (Грешно) с е 

означава по-тъмен цвят (т.е . черно). 

Сензори за цвят:

Разпознават цвета на обекта, както и 
сигнала от всеки RGB канал (0-255).)

Улразвуков сензор: 

Сигнализира разстоянието между 
робота и обекта. (прибл. разст. 2-250 cm)

Показване на всички показания

Скриване на показанията от сензор



Можете да видите пример на блока за движение напред, отворен от „On for duration” с настройки и стойности по 
подразбиране. Обърнете внимание, че настройката е същата като при движението назад.

Скорост Отлагане ПоследователностЪгъл

AFTER90#100 0

Блокове за завиване (Дясно/Ляво)
GINOBOT™ може да бъде програмиран да се върти 
под определен ъгъл. Това е възможно благодарение 
на блоковете за завъртане, които потребителят 
настройва и определя точните градуси на въртене. 
Освен ъгъла, може да се зададе и определена 
продължителност на въртене.  

Може да видите два примера за блок за въртене, с настройки „On For Degrees” и “On For Duration” със свойства 
и стойности по подразбиране. Обърнете внимание, че са настроени, като блока за въртене надясно.

Завой (дясно) Завой (ляво)

On For

Degrees

On

Off

On For Duration

On For Degrees

Състояние

AFTER100 0
On For

Duration
1

Off

Състояние Скорост Отлагане ПродължителностПоследователнот

Продължителност

Настройте продължителността в секунди, в случай, че искате двигателите да се 
въртят за определен период от време. Двигателите ще спрат след като свърши 
зададеното време. 

Обърнете внимание, че опцията е активна само когато настройката е „On For 
Duration”.

1

09 10

1#

100

Настройте скоростта на въртене на двигателя. Напишете в полето стойност от 0 до 
100. Стойността всъщност е процента на скоростта на задвижване на двигателите. 

В този случай 100 (по подразбиране) е максимална скорост. 

Отлагане

Скорост

0

Настройте отложено време, в случай, че искате да забавите командата за действие. 
Ако стойността е 0 (по подразбиране), няма зададено отложено време. 

Настройте броя стъпки, които робота да направи напред, като изпишете числото в 
кутийката. Разстоянието по подразбиране на една стъпка е 10 cm и може да бъде 
променено от настройките, които се намират в менюто на KEIRO.

Имайте предвид, че това свойство е активирано само когато състоянието е 
зададено на „Включено (за стъпките)“.

Изпълнението на блоковете, по подразбиране, е един след друг. За да се 
синхронизират отделните действия, се избира „with” (предходното) и така дадено 

действие се изпълнява едновременно с предходното. Тази функция позволява да се 
извършват паралелно няколко действия.

AFTER

AFTER

WITH

Стъпки

Последователност

On For

Steps

On forever

Off

On For Duration

On For Steps Задайте команда за движението на двигателите. Има четири опции, от които да 
изберете:
On For Steps (По подразбиране): Движение на робота на определено разстояние. 
On For Duration: Въртене на двигателите за определено време, зададено от опцията 
за „Duration” (виж по-долу).
On Forever: Постоянно въртене на двигателите или докато не получи нова команда. 
Off: Спира въртенето на двигателя.

Състояние

На схемата виждате пример за елемента, който кара робота да се движи напред, базиран на „On for steps“, 
който има определени стойности и свойства по подразбиране. Забележете, че същото важи и за елемента, 
който е за движение назад.

AFTER3#100 0
On For

Steps

Състояниен Скорост
Отлагане

Стъпки
Последователност



Порт
Състояние

Посока
Скорост

Отлагане
Продължително

Последоват
елност

AFTERClockwise 0 1On For
Duration

100

Порт

B

LEFT WHEEL

RIGHT WHEEL

On

Off

On For Duration

On Forever

Off

On For Duration

On For
Duration

Състояние

Изберете порта, в който двигателя е свързан към контролера. По подразбиране този 
порт не е означен, следователно трябва да го изберете от менюто. Наличните/
Активните портове са показани в по-тъмен цвят.

Обърнете внимание, че две от гумите на Ginbot са винаги активни. За да 
активирате порт B, симулаторът трябва да бъде означен с иконка на мотор. 

Настройте състоянието на двигателите. Има три опции, от които да изберете:

Продължителност (По подразбиране): Въртенето на моторите за определен период 
от време, зададено от настройката за продължителност (виж по-долу).

Постоянно въртене: Постоянно въртене на моторите или докато не се зададе нова 
команда.

Изключване: Спира въртенето на моторите. 

Изберете посоката, в която искате да се върти мотора. Изберете дали да се върти по 
посока на часовниковата стрелка (по подразбиране) или в посока обратна на 
часовниковата стрелка. Спомнете си, че превключвателя на мотора трябва да бъде 
настроен в позиция I, за да се върти в правилната посока. 

Обърнете внимание, че в състояние „Off”, тази функция не е активна. 

Посока

Clockwise

Clockwise

Anticlockwise

Блок на мотора

GINOBOT™ може да бъде програмиран да се върти под определен ъгъл. Това се постига чрез

блокът за въртене, където потребителят може да посочи в градуси ъгъла, който роботът ще направи

завъртане.

По-долу можете да видите пример за блок за движение напред, избран на "On" за продължителност и разширен 
със свойствата и стойностите по подразбиране. Обърнете внимание, че това е еквивалентно на блока за 
движение назад.

11 12

90#

Скорост Отлагане
Продължителност 

AFTER100 0
On For

Duration

Състояние

1

Продължителност

1

Ъгъл

On For

Duration

On

Off

On For Duration

On For Degrees

Състояние

100

Отлагане

Скорост

0

Настройка на състоянието на двигателите. Има 4 опции, от които да изберете:

On For Degrees (по подразбиране): Роботът се завърта под специфичен ъгъл.

On For Duration: Въртенето на мотора за определено време, зададено в настройката 

„Duration” (виж примера).

On Forever: Въртенето на двигателя е постоянно или докато не получи нова команда.

Off: Въртенето на двигателя спира. 

Настройте скоростта на въртене на моторите. Променете стойността в кутийката с 

число от 0 до 100. Стойността, която сте задали е равна на процента на силата, с която се 

въртят двигателите. Тоест 100 (по подразбиране) е максималната скорост. 

Настройте отложено време, в секунди, в случай, че искате да отложите действието на 

блока. Ако стойността е 0 (по подразбиране), не е настроено отложено време. 

Настройте градусите на въртене на робота. Напишете желаните градуси в кутийката, 

като стойността може да бъде от 0 до 360.

Обърнете внимание, че може да променяте стойността само ако настройката е „On For 
Degrees”.

Настройте продължителността, в секунди, в случай, че искате двигателите да се 

въртят определено време и да спрат, когато времето изтече.

Обърнете внимание, че тази функция е активна само ако настройката е “On For Duration”.

Блоковете по подразбиране, се изпълняват един след друг. В случай, че искате 
няколко действия да се извършат едновременно, изберете „with” (предходното), за да 
накарате едно действие да се извърши паралелно с предходното. Тази функция 
позволява изпълнението на множество действия едновременно.

AFTER

AFTER

WITH

Последователност

Последователност



Задайте състоянието на зумера. Има три опции за избор:
On For Duration (по подразбиране): Зумерът ще издава звук за определен период 
от време, даден в свойството Duration (вижте по-долу).
On Forever:  Зумерът ще издава звук  завинаги или докато не получи нова команда.  
Off:  Спира звука на зумера.

On

Off

On For Duration

On Forever

Off

On For Duration

On For
Duration

Състояние

Потребителят може да избере музикален тон, издигната до пета октава, като 
тонален сигнал за зумера. Свойството Frequency ще се коригира автоматично, за 
да съответства на избрания звук.

Звук

Настройте отложено време в секунди, за да отложите действието на зумера. Ако 
стойността е 0 секунди (по подразбиране), няма отложено време. 0

Продължителност

Отлагане

Посочете времето за продължителност в секунди, за което зумерът ще издава 
звука. Звуковият сигнал ще спре, когато това време изтече.

Обърнете внимание, че това свойство е активирано само когато състояние е 
зададено на “On For Duration”.

1

Последователността на изпълнение на блокове по подразбиране се изпълнява един 
след друг. За да приложите синхронни задачи, изберете "with" (предишен), така че 
блокът да се изпълни едновременно с предишния. Това свойство позволява да се 
изпълняват няколко блока паралелно. AFTER

AFTER

WITH

Последователност

Честота

Изберете честотата на сигналите от зумета. Те варират в честота от 
200-10000 Hz.

Обърнете внимание, честотата се променя автоматично, в зависимост от 
избрания звук.

Зумер блок
GINOBOT™ има вграден зумер модул, полезен за множество приложения. Сигналните тонове могат да показват 
задействането на задача, активирането на сензор или дори да служат като предупредителен ефект от робота и т.н. 
По-долу можете да видите блока Зумер, разширен с неговите свойства и стойности по подразбиране.

AFTER0 1N/A
On For

Duration
200

N/A

200

Състояние
Отлагане

Продължителност
Последовател
ност

Звук
Честота
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Блок за празен ход
Блокът за празен ход поставя програмата на пауза за определен период от време. Това време на "неактивност" 
се задава от свойството duration, което по подразбиране е зададено на 1 секунда.

Поради дефиницията за "празен ход", блокът не може да се използва нито паралелно с предишна задача, нито 
със следваща.

AFTER1

Продължителност
Последователност

100

Настройте скоростта на въртене на моторите. Напишете в полето стойност от 0 до 
100. Стойността е равна на процента на силата, която задвижва двигателите, така 
100 (по подразбиране) означава максимална скорост. 

Задайте времето за забавяне в секунди, за да отложите изпълнението на блока. Ако 
стойността е зададена на 0 секунди (по подразбиране), не се прилага време за 
забавяне.

Отлагане

Скорост

0

Продължителност

Настройте отложено време в секунди, за да прекратите въртенето на 
двигателите за определен период от време. Двигателите ще спрат да се въртят 
след катo изтече зададеното време. 
Обърнете внимание, че тази функция е активна само когато роботът е 
настроен на "On for duration".

1

Последователността на блоковете, по подразбиране, е едно след друго. За 
едновременно изпълненение на няколко команди, изберете опцията 
„with” (предишната). Така действието ще бъде спряно заедно с предходното.

AFTER

AFTER

WITH

Последователност



2. Сензорни блокове
Сензорите са вградени в робота, за да контролират поведението му. Всъщност, това са задължителни елементи, за 
да се нарече една машина робот. Той приема и обработва сигнали от заобикалящата го среда, обработва я и по 
този начин формира поведението си.

Rear = 

Front Right = 

Bottom Left = 

Сензори за близост
Сензорите за близост идентифицират приближаващи 
обекти без да имат физически контакт с тях. 
GINOBOT™ има пет сензора за близост, два от които 
са позиционирани в предната част на робота, един се 
намира в задната част, а другите два са от долната 
страна на робота. Всички те измерват 
електромагнитното излъчване, за да изчислят 
разстоянието до обекта.

Цветни сензори

Двата цветни сензора се намират от долната страна на GINOBOT™.  Те могат да разпознават цветовете на 
повърхностите под робота, записват данните и излъчват светлина в три различни цвята: червен, зелен и син.

at Left Colorred

red

green

blue

Блокът за засичане на определена светлина връща 
аритметична стойност, съответстваща на записаните 
данни. Забележете, че всеки RGB (червен, зелен, син) 
сензор връща стойности от 0 до 255.

Ултразвуково разстояние
Ултразвуковият сензор връща измереното разстояние в 
сантиметри, тоест в аритметична стойност. Очакваното 
измерено разстояние е между 2 и 250 cm.

Ултразвуков сензор
Ултразвуковият сензор е устройство, което разпознава обект, използвайки звуковите вълни. Благодарение на 
вълновия предавател, се изпраща вълнов лъч с определена честота. Когато лъчът достигне до обекта, се удря и 
се връща обратно, като се улавя от вълновия приемник. Разстоянието между сензора и обекта се определя чрез 
измерване на изминалото време между тези два етапа (емисия и детекция).

Ултразвуковият сензор на GINOBOT™ се намира в предната му част.

true

true

true

Bottom Right = true ii

Front Left = true i

i

i

true

false

true

false

true

false

true

false

true

false

i

i

Информационната икона се появява на сензорния блок, след като бъде плъзната в 
диаграмата на потока. Кликнете върху иконата, за да проверите 
местоположението на сензора върху тялото на Ginobot.

i

15 16

RGB LED блок
Има два дградени комплекта RGB, които се намират отстрани на 
GINOBOT™, единият отпред, а другият отзад, за да се използват за 
визуални ефекти при изпълнение на програма.

R:

G:

B:

Close

255

131

23

Състояние
Отлагане

Продължителност
Последователност

AFTER0 1On For
Duration 255 255 255

RGB Цвят

23 131 255

RGB Ц вят

Настройте RGB LED светлините. Трябва да зададете R,G,B стойности 
(вариращи от 0 до 255) в полето, за да настроите желания свят. Можете 
и директно с един клик да изберете цвят от палитрата.

Настройте RGB LED светлините. Има няколко опции, от които да изберете:
On For Duration (по подразбиране): Светодиодът издава звук за определен 
период от време, в зависимост от настройките за продължителност (виж по-
долу).
On Forever: LED светлините ще бъдат включени постоянно или докато не се 
подаде нова команда.
Off: Изключване на LED светлините.

On

Off

On For Duration

On Forever

Off

On For Duration

On For
Duration

Състояние

Настройте отложено време в секунди, за да отложите включването на LED  
светлините. Ако стойността е 0 секунди (по подразбиране), не е настроено време 
за отлагане. Отлагане

0

Продължителност

Настойте продължителността в секунди, за всяка от RGB LED светлините. 
Светодиодът ще се изключи, когато времето изтече.
Обърнете внимание, че функцията е активна само когато настройката е “On 
For Duration”.

1

Избраните действия, по подразбиране, се изпълняват едно след друго. За да ги 
синхронизирате, трябва да изберете опцията „with” (предходната) и действието ще 
се изпълни едновременно с предходното. Тази функция дава възможност за 
изпълнение на няколко команди едновременно. AFTER

AFTER

WITH

Последователност

Кликнете върху иконата, за да видите точната позиция на устройството.

FRONT REAR

FRONT
i



while

Start

Съществуват три варианта на блокове за повторение, които не се контролират от сензори или странични 
включения, а от определени сценарии. „Repeat times”- блоковете дават възможност да се създадат 
няколко желани повторения, докато “repeat seconds”-блоковете изпълняват последователността за 
определено време. Последните блокове „repeat forever” са подходящи за изпълнение на последователност 
от действия в безкраен цикъл. Обърнете внимание, че последният блок няма свързващ елемент в долната 
си част, тоест към него не може да се добавят допълнителни блокове. 

Този блок поставя програмата на пауза, докато не 
получи решение на проблема. Например, няма да 

продължат да светят RGB LED сензорите, докато е 
натиснат сензора за допир. 

repeat forever

StartStart

Непрекъснато повтореиеИзпълнение три последователни пъти

Start

Изпълнение за 5 секунди

repeat times AFTER3 repeat seconds AFTER5

1

Start

repeat

Unitl

AFTER

1

Wait Until 

Start

1

1 1 1

Rear = true i

Rear = true i

Rear = true i

While: 

While- блоковете се активират тогава, когато условията на 
сензора са изпълнени (Вярно или Грешно), като така 
програмата работи в цикъл. Ако условията бъдат 
прекъснати, последователността в WHILE-блока незабавно 
ще спре и програмата ще продължи напред към следващия 
блок. Например, докато ултразвуковите сензори са под 
натиск, роботът ще се движи назад и RGB LED-светлината 
ще бъде включена (докато сензорът не промени статуса си).

Repeat Until:

Благодарение на блока „Repeat Until”, програмата може да 
се изпълнява под формата на цикъл.  Цикълът спира само 
когато дадено условие е изпълнено. Когато при определени 
условия последователността на действия спре, програмата 
ще продължи да изпълнява следващия блок.

Repeat:

FRONT

FRONT
i

i
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if

Поставете тук иконата на 
сензора, за да проверите 
състоянието.

Поставете блоковете, за да 
създадете последователност, 
която трябва се изпълни, 
когато и условието е изпълнено.

Start

if

if

else

В този пример, зумерът ще излъчи звуков сигнал ако сензорът, 
който е разположен в задната част на робота стане ВЯРНО 
(ако забележи обект), В противен случай, роботът ще се 
движи назад. 

Забележете, че блоковете в ELSE ще бъдат прекъснати, ако 
условието е изпълнено, независимо от тяхното състояние/
продължителност и тогава програмата ще изпълни 
последователността от действия в IF-блока.

1

IF/ELSE :

IF/ELSE- блокът има две части. Последователността в първата част се активира, когато условието е изпълнено 
(например Вярно, при натискане на сензора за допир), по същия начин като IF-блока. Когато условието е 
обратното (например Грешно, ако сензорът за допир не е докоснат), роботът ще изпълни последователността от 
действия, поставени във втората част на блока.

3. Kонтролни блокове
В тази категория ще откриете блоковете, които създават контролни команди. Основните условни 
променливи като IF, WHILE, REPEAT, UNTIL, помагат при решаването на по-сложни и реални 
ситуации. Входовете от сензорите се използват за изпълнение на блоковете, които се пускат в 
условен оператор.

IF: 

IF- блокът е активен, когато условието на сензора е изпълнено ( Вярно или Невярно). Например 
„ако ултразвуковият сензор забележи обект, тогава зумерът ще даде звуков сигнал и роботът ще 
продължи напред“. Имайте предвид, че ако сензорът се активира повторно преди 
последователността на действията да приключи, последователността няма да започне отначало.

Rear = true i

Rear = true i

Wait Until: 



Аритметичният оператор взима числови стойност 
(или променливи) като входове и връща единична 

числова стойност. Стандартните аритметични 
оператори са допълнителни (+), оператор за 

изваждане (-), оператор за умножение (*) и оператор 
за делене (/).

Ако приемем, че входът от лявата страна е 3.14, а от 
дясната е 5, операторът за добавяне ще бъде 8.14, а 

операторът за умножение-15.7. 

== false

==

!=

false

Р‘СѓР»РµРІРё РІС…РѕРґРѕРІРµ

Аритметичен оператор

+ 53.14

Числени входове

+

-

*

/

Блок за логическо изпълнение

Блокът за логическото изпълнение проверява дали 
двата входа са еднакви или не. Еднакви/Равни (==) 
сравнението връща true, когато и двата входа имат 
еднаква стойност и false, когато имат различна 
стойност. Not equal (!=) връща true, когато и двата 
входа имат различна стойност. 

Потребителят може да плъзне два булеви входа в 
слотовете от всяка страна на блока и да избере между 
== или != сравнение от полето в средата. Това е много 
полезно, когато задаваме условие на сензора със 
стойност False. Изходът на блока от дясно става 
TRUE, когато състоянието на сензора е FALSE, тоест 
когато IR не открива обект. 

Аритметично сравнение

Аритметичното сравнение взима числови стойности или променливи (виж стр.17) като входни данни и връща 
булева стойност, според съпоставената връзка. Таблицата показва възможните сравнения с примери.

<= 53

Числени входове

<=

<

>

>=

==

!=

Таблица 2. Оператори за аритметично сравнение

== falseRear = true i
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Вход 1

IВход 2

Изход
Вход 1

Вход 2
Изход

OR символ

Оператор OR: Когато един или и двата 
входа са „вярно“, тогава изходът е „вярно“. 
Само когато и двата входа са „грешно“, 
изходът е „грешно“.

Блок за логически оператор

Логическият оператор на софтуера „The logical 
operator of KEIRO“ има два входни слота, ВЯРНО 
или ГРЕШНО (по подразбиране). Щракването върху 
полето в средата позволява потребителя да избере 
AND/OR- оператор. 

Сензорът, който връща булева стойност може да 
бъде поставен в тези слотове, за да задава стойност. 
Следователно, логическият оператор може да 
контролира ситуация, според входовете на двата 
сензора. 

AND false

AND

OR

false

while OR Да предположим, че имаме робот с два ултразвукови 
сензора за сканиране обекти. Когато обектът е 

прихванат от един от двата сензора, роботът трябва 
да получи команда за обратен ход. Затова, в този 

случай, който и да е от двата сензора със статус 
„Вярно“, трябва да бъде проверен. Задният ход ще 

продължи, докато „OR”- условието е изпълнено. 

Булеви входове

4. Operator blocks

Операторите казват на компютъра как да манипулира, сравнява и обработва информацията. 
Входящите данни с булева стойност (вярно или невярно) се обработват с логически оператори, а 
входовете с числова стойност 
(3,5,4.25) се обработват с аритметични оператори.  

Логическите оператори, вероятно са най-важните оператори и са широко използвани в 
програмните езици. Могат да комбинират два входа за вземане на решение. Ако допуснем, че 
искаме да обединим резултати от два сензора, за да дадем команда на робота, тогава AND и OR- 
логическите оператори ни помагат да достигнем до правилния резултат.

AND

AND символ

AND оператор: Когато и двата входа са 
„вярно“, тогава изходът е „вярно“. В 
противен случай, изходът е „грешно“.

Front Left = true i Front Right = true i

Front Left = true i Front Right = true i
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6. Променливи
В езиците за програмиране, променливите се използват за съхранение на информация, 
която може да бъде извикана и/или променена по време на изпълнението на кода. Те се 
свързват с три основни определения: име, тип и стойност.

Създаване на променлива

Първата стъпка е създаването на нова променлива, използвайки блока с квадратна форма. Потребителят 
може да избедре един от следните променливи типове:
a) цяло число [int] (по подразбиране); получава стойност на цяло число (няма цифри след

десетичната запетая).
b) плаваща; получава стойност на число с десетични знаци.
c) булево; получава само две възможни стойности (вярно и грешно)
Стойностите могат да получат подходящи имена за лесно разпознаване.

x( ( x( ( =variableint 0

boolean

float

int

стойност

име 

( (x=
=variable 1

Задаване на променлива
Променливата може да получи нова стойност по 
всяко време, като блокът „set variable“ се постави в 
диаграмата и му се даде нова стойност. Използва се 
падащия списък, за да се избере променливата, 
която да бъде променена.

Използване на променлива
Променливите могат да бъдат използвани като 
входни данни за програмата, използвайки 
променлив блок. Този блок може да бъде поставен в 
операторски блокове, условни състояния и дори 
стойности на на блокът за действие.

typex( ( variable

Ако приемем, че сме създали променлива „период” като цяло число, със стойност 5. Можем да поставим блок 
„използвай променлива” във всяко свойство за продължителност, например в RGB LED светодиода. Можем 
да пуснем блока „използване на променлива“ във всяко свойство за продължителност, в RGB LED например. 
Това ще настрои времето за продължителност на стойността на променливата, така че светодиодът да светне 
за 5 секунди.

тип

Падащ списък

Падащ списък

В случай, че стойността на променливата е променена в програмата, с 
помощта на “настройка на променлива”, новата стойност ще бъде събрана при 
всяка следваща употреба.

On For
Duration 1 typex( ( period

FRONT
i
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f

За да извика функцията, потребителят трябва да постави блока „Use Function” в последователността на 
поточната диаграма. В случаите, когато са зададени няколко функции, трябва да бъде избрана функция от 
падащото меню.

AFTER
Паралелно
изпълнение:функцияf( (

Падащ списък ПоследователностОтметка за 
паралелно 
програмиране

f fwdLEDx4f

натоварванеперсонализиран
име

спаси

Последователен режим:
Режимът по подразбиране за изпълнение на функция е последователният режим. Тоест, когато програмата 
пристигне, блокът „use function” ще изпълни всички задачи от функцията. Когато всички те са изпълнени, ще 
премине към следващия блок.

Режим „Едновременно изпълнение"  Последователният режим се активира чрез клик в бялото 
поле. В този режим, програмата ще задейства изпълнение на всички задачи от функционалния блок и веднага 
ще премине към изпълнение на следващия блок от диаграмата. С активирането на този режим, задачите на 
подпрограмата се изпълняват едновременно с останалите. 

Функцията включва подпрограма от команди

 Задаване на функция
В случай на създаване на нова функция, трябва да 
се плъзне „set function”-блока и да се постави в 
диаграмата. Обърнете внимание, че този блок не 
може да бъде свързан с други блокове, тъй като 
това е началния блок на нова последователност от 
команди. 

Може да създадете подпрограма със „set function”-
блока, използвайки всеки блок за действие 
(изходи, сензори, контроли и др.) Също така 
можете да го наименовате, за да го разпознавате 
по-лесно, особено когато задавате множество 
функции. Една функция може да се съхранява на 
компютър/таблет и да бъде импортирана по всяко 
време, като се използват опциите за запазване и 
зареждане. 

Използване на функция

5. Функции
Функция наричаме подпрограма, която включва специфична последователност от команди. Това 
е кратка програма, която може да бъде извикана за изпълнение от основната програма, в 
последователен или паралелен режим. Функциите са полезни за намаляване броя на блоковете, 
особено в случаи, в които е необходима дълга последователност от команди, които трябва да 
бъдат изпълнени няколко пъти. 

repeat times AFTER4



ПРИМЕРНИ КОДОВЕ 
ПРИМЕР 1- Просто програмиране с мотор и зумер

В този пример се използва два двигателя и зумер. 
Първо програмата ще премести робота напред за 3.5 
секунди и след това, зумерът ще излъчи звук C5 за 2.8 
секунди. Програмата ще се изпълни само веднъж.

ПРИМЕР 2- Прилагане на синхронизирани задачи и блокирано време за 
престой. 
В този пример се използват два мотора и предни RGB LED 
светлини. Първо, програмата ще накара робота да се 
придвижи с три стъпки със скорост, настроена на 80%, 
след което ще спре за 2 секунди. След това роботът ще 
направи 90-градусов завой наляво с подканване от 
предните LED светлини, които ще светят в червено.

•Промяна на скоростта на мотора.
•Използване на време за престой.
•Синхронизирано изпълнение на задачи.

Ÿ Използва се „On For Duration”.
Ÿ Промяна на времетраенето.
Ÿ Дава се интервал на продължителност 

като цяло число (float).

Start

AFTER2

AFTER3.5On For
Duration

Start

1

1

AFTER0 2.8C5
On For

Duration
523

WITH2.5On For
Duration 255 0 0

AFTER3#80 0
On For

Steps

90#
On For

Degrees

FRONT
i
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Можеш да използваш мишката, за да получиш информация и да правиш промени по следните начини:
- Поставете мишката върху иконата или блока, за да видиш описанието и съветите.

- Кликнете върху знака „+“ върху поточната диаграма и промени свойствата.
- Кликнете върху знака „-„, за да скриеш свойствата.
- С десен клик върху блока, можете да копираш или директно да изтриеш един или повече

блока.

Start

ifif

Блок, който не е 
свързан към 
поточната диаграма 
има блед цвят и се 
игнорира. 
Изключения са 
„Задаване на 
функция“ и 
„Създайте нов 
променлив” блок.

Плъзнете блок до 
кошчето, в случай, 
че искате да го 
изтриете.

Свържете блокове 
един под друг, за да 
създадете 
последователност от 
команди. Ако даден 
блок не е в 
последователността, 
той няма да бъде част 
от програмата.

Виж/Скрий свойствата на който и да 
е блок, с клик върху знака +/-. 
Можеш да направиш корекция, за да 
персонализираш която и да е задача.

Отдалечаване
Размер по
 подразбиранеПриближи

Дублирай

Изтрийf( (

1

1250 30 220

Rear = true i

Програмиране на поточна диаграма
Може да видите пример на поточна диаграма с основните характеристики. За да създадете програма, трябва да 
плъзнете всеки блок от лентата с блокове (от лявата страна на екрана) и да ги поставите под „Старт” иконата в 
основния прозорец. Забележете, че когато блокът е приближен до възможната зона за свързване, цветът на 
зоната около тях става по-тъмен. Натиска се знака „+“ върху блока, за да коригирате свойства като порт, 
продължителност и др. Когато програмата е завършена, натиснете върху бутона „Изпрати програма” в меню 
бара и програмата ще бъде прехвърлена в контролера. 

FRONT
i



Пример 5- Последователност
В този пример се използват два мотора и два ултразвукови 
сензора. Роботът се движи напред и когато сензорът 
сканира черна линия, се обръща в обратна посока, така че 
черната линия да е между двата ултразвукови сензора.

• Използване на условен логически
оператор AND.
• Използване на контролен блок
WHILE.
• Решение на задачата за следване
на линията.

Start

1

while

AFTER
On For
Forever

AND Bottom Right = true iBottom Left = true i

while

AFTER
On For
Forever

AND Bottom Right = false iBottom Left = true i

while

AFTER
On For
Forever

AND Bottom Right = true iBottom Left = false i
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Пример 3- Непрекъснато изпълнение на 
програма.
Посоченият пример използва мотори и задния сензор за светлина. 
Задачата е да накараме робота да се придвижи напред за 3.5 
секунди и да включи задните светлини за 1 секунда. Тази 
последователност трябва да бъде повтаряна в непрекъснат цикъл.

Пример 4- Използване на IF условен оператор.
Този пример използва зумер, два мотора и ултразвуков сензор. Докато ултразвуковият сензор не сканира обект 
(състоянието е FALSE), роботът ще се движи напред. Всеки път, в който сензорът стане TRUE, зумерът трябва да 
излъчи F#5 звук за 1.5 секунди, докато роботът се върти наляво на 45 градуса за 0.5 секунди.

Ÿ Програмата работи
непрекъснато.

Start

repeat Forever

1

AFTER1On For
Duration 25 130 245

AFTER3.5On For
Duration

Start

AFTER
On

Forever

repeat forever

ifif

On For
Duration 0.5 1

• Използване на състоянието "On
Forever"

• Използване на сензора за близост
• IF условен оператор

Ÿ Използване на отложено време

1

AFTER0 1.5F#5
On For

Duration

Rear = true i

REAR



Независими роботи

GINOBOT™ е умно превозно средство, 
което може лесно да бъде програмирано. 
Простите задачи могат да бъдат лесно 
програмирани от бутоните на робота, 
докато по-сложните трябва да бъдат 
програмирани в софтуера

Готови ли сте да приемете това 
предизвикателство?

Експеримент 1

Упражнение: 01  

Целта е ръчно да се създаде програма, която да накара робота 
да се движи по линията, показана на изображението. Може да 
го направите, следвайки стъпките:
1. .Задръжте бутона „включване“ натиснат, докато
червените светлини се включат (прибл. за около 2 секунди), за
да включите режим на записване.
2. Натиснете бутона „напред“ 3 пъти (30 cm напред).
3. Натиснете бутона „завий надясно“ веднъж (90º наляво)
4. Натиснете бутона „напред“ веднъж (10 cm напред).
5. Натиснете бутона „завий наляво“ веднъж (90º наляво).
6. Натиснете бутона „напред“ два пъти (20 cm напред).
7. Натиснете бутона „включване“ веднъж, за да спрете
записването.
8. Натиснете бутона „включване“ още веднъж, за да започне
изпълнението на записаната програма.

Напред/

Назад
бутони"Старт" бутон

Ляво/Дясно
бутони

СТАРТ
КРАЙ

10 cm

90º

90º
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Пример 6- Бягство от лабиринт
Този пример използва двата двигателя и двата ултразвукови 
сензора, намиращи се под робота. Той се движи напред и 
когато ултразвуковия сензор забележи черната линия, се 
завърта така, че да я избегне и намира изход от лабиринта. 

• Използва се логически оператор AND.
• Използва се контролен блок WHILE.
• Решение за излизане от лабиринта.

Start

1

while

AFTER
On For
Forever

AND Bottom Right = true iBottom Left = true i

while

AFTER
On For
Forever

AND Bottom Right = false iBottom Left = true i

while

AFTER
On For
Forever

AND Bottom Right = true iBottom Left = false i

Уверете се, че GINOBOT™  има батерии, алкални или зареждащи се. Включете GINOBOT™ с бутона за 
включване, който се намира от задната страна. Завъртете гумите, като натиснете бутоните, 
предназначени за това и се уверете, че всичко работи правилно. Прочетете упражнение 1, за да 
създадете първата си програма с  GINOBOT™.

Стъпка: 01  



Бягство от лабиринта

Известно предизвикателство в събитията за роботи е 
състезанието с микромишки. Роботът трябва да се движи в 
лабиринт и да намери изхода от него, като избягва стените 
му. Готови ли сте да научите как да усещате и избягвате 
препятсвтия?

Необходими материали:

- Engino® GINOBOT™.

- Всякакъв вид предмети, които можете да поставите на
пода като препятствия.

Стъпка: 01  

Упражнение: 01  

Стъпка: 02  

GINOBOT™ може да сканира близки обекти, благодарение на сензорите си за близост от двете си страни. 
Двата сензора излъчват инфрачервени светлини и когато обекта е наблизо, сигналът се отразява обратно към 
сензора. В този случай, сензорът става в състояние TRUE. Вижте упражнение 1, за да създадете проста 
програма, която да накара вашия GINOBOT™ да избягва препятствия.

За да може робота да изпълни кода, използвайте блоковете за действия на поточната диаграма.

Ако левият IR сензор забележи обект, роботът ще завие надясно на 90 градуса, в противен случай, 
роботът ще се движи само напред. 

Съвет: Не забравяйте да използвате цикличните повторения, за да може робота да избягва заобикалящите 
го обекти.

Трябва да накарате робота да избягва обекти от лявата си страна. Какво ще кажете за използването на 
сензорите от двете страни на робота, за да реагира на заобикалящите го обекти както от лявата, така и от 
дясната страна? Вижте упражнение 2 и опитайте тази задача.

ЕКСПЕРИМЕНТ 2

29 30

Отворете софтуера KEIRO™ от компютър или таблет и го свържете с робота. За да качите 
ръчната програма, която сте създали в софтуера, кликнете върху бутона „получаване на 
програма”. Ще видите, че поточната диаграма ще се зареди автоматично. Плъзнете и поставете 
„бутон за действие” от менюто за изходи (Outputs) върху диаграмата и проверете свойствата им. 

Стъпка: 02  

Упражнение: 02  

Използвайте подходящи блокове за действие в поточната диаграма, за да може робота да изпълни следните задачи:
1.Задните и предните светлини да светят в зелено за 2 секудни.
2.След това, роботът да се придвижи напред за 3 секунди.
3. Когато роботът спре, зумерът издава звуков сигнал.

Изпрати програмата до робота и я пуснете, за да проверите създадения код.

За да изпратите програма от софтуера KEIRO™ към робота, кликнете на бутона „изпрати програма”. 
Така последователността на блоковете с действия от вашата диаграма ще бъде изпратена към 
робота. Вижте упражнение 2 и направете проста програма, използвайки просто блокове за 
действия.

Стъпка: 04  

Ginbot може да извършва прецизни движения, благодарение на енкодерите на 
двигателите си. Движенията може да са напред и назад, завъртане наляво или надясно 
за определено време. За да го направите, трябва да промените настройките на блоковете 
и да изберете „On For Duration”. Вижте упражнение 3, за да разберете как да използвате 
тези блокове.

Стъпка: 03  

30 cm

Упражнение: 03  

Създайте код в поточната диаграма, използвайки подходящи блокове за 
действия, за да накарате робота да се движи така, че да образува квадрат. 
Всяка страна на формирания квадрат трябва да бъде 30 cm.
Създайте кода си по-кратък (с по-малко блокове), използвайки повтарящи 
се движения. Всичко, което трябва да направиш е да разбереш модела на 
команди и да откриеш точния брой повторения.
Съвет: Припомнете си формулата за изчисляване на обиколката на 
квадрат, за да ви помогне да решите уравнението.

30 cm

On

Off

On For Duration

On For Degrees
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Упражнение: 02  

Стъпка: 03  

Упражнение: 04

Създайте код в поточната диаграма, за да накарате робота да извършва следните действия:

Роботът трябва да се движи само направо.

Ако левият IR сензор забележи обект, роботът трябва да се завърти 90 градуса надясно.

Ако десният IR сензор забележи обект, роботът трябва да се завърти 90 градуса наляво. Съвет: Не 

забравяйте да използвате повтарящи се действия, за да може робота да избягва заобикалящите го обекти.

Вече успяхте да накарате робота да избягва обекти, забелязани от двете му страни. Но какво ще се случи 
ако има обекти пред робота? GINOBOT™ има ултразвуков сензор в предната си част, за да изчислява 
разстоянието до обекта пред него. Вижте упражнения 3 и 4 и научете как да програмирате ултразвуковия 
сензор и да предотвратите сблъсъка с обекти, намиращи се на определено разстояние.

Създайте код в поточната диаграма, за да накарате робота 
да прави следните неща:

Роботът трябва да се движи напред, докато 
ултразвуковият сензор не сканира обект на разстояние 
по-малко от 10 cm. Ако има такъв обект, роботът 
трябва да спре и всичките му светлини трябва да 
светнат в червено за 2 секунди.

Обект
10 cm

Обект
10 cm

Обект

1

3

Обект

Последното предизвикателство е да се създаде 
програма, която да накара робота да паркира на заден 
ход, когато има препятствие пред него. Направете 
необходимите промени, за да го програмирате така, че 
да извършва следните действия:

1. Роботът трябва да се движи напред, докато 
ултразвуковия сензор не сканира обект на разстояние 
по-малко от 10 cm.
2. Роботът трябва да спре и всичките му светлини 

трябва
2 да светнат за 2 секунди. След това, трябва да 

се завърти на 180 градуса.
3. Накрая, роботът трябва да се движи на заден ход,
докато сензорите за близост от задната му страна
не сканират обект.



Съвети за сглабянеСъвети за сглабяне

B

Опция 1: 
Стиснете инструмента, 
за да разглобите малки 
части!

Опция 2: 
Натиснете в 
отвора, за да 

изскочи 
заключената част!

Инструмент за извличане 
с двойно действие

A

C

D

E

A
A
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Не е включен
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Инструкции за сглабяне
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GINOBOT™   с адаптер 7010
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