
Кейс: «Спасательная операция: Помощь маленькому лисёнку» 

Время: 60 минут 

Цель: Создать подвижную спасательную машину, которая может искать и 
транспортировать. 

Ключевые концепции: Простая механика (ременная передача, ось), использование 
датчика расстояния для реакции модели, программирование цикла и условий. 

 

"Ребята, к нам в лабораторию пришло срочное сообщение из сказочного леса! 
Маленький лисёнок Лютик, который очень любил исследовать всё вокруг, забрался в 
старую заброшенную нору и не может выбраться. Нора глубокая и тёмная, а мама-
лиса очень волнуется! 

 

Нам нужно срочно помочь лесным жителям! Но посылать в узкую нору большого 
медведя или ёжика с колючками нельзя. Нужна умная спасательная машина! 

 

Давайте вместе сконструируем и запрограммируем специального Спасателя-
Разведчика. Он должен: 

 

1. Самостоятельно заехать в тёмную нору (двигаться вперёд). 

2. Найти лисёнка с помощью своего «глаза» (датчика расстояния). 

3. Аккуратно подцепить его (например, с помощью переднего отсека или ковша). 

4. Достать обратно на свет (двигаться назад)!" 

 

 Конструирование  

Задание: Постройте "Спасателя-Разведчика". 

 

Подсказки и ключевые элементы: 

1. Шасси и колёса: Прочная рама на колёсах. Можно использовать колёса и оси. 

2. Двигатель для движения: Один мотор будет приводить в движение колёса (через 
ременную передачу или напрямую на ось). Важно сделать модель достаточно 
мощной, чтобы везти "груз". 



3. Спасательный механизм: Второй мотор можно использовать для создания 
подъёмного крана, ковша или захвата спереди модели, который будет "подбирать" 
лисёнка. Например, мотор, поднимающий и опускающий рычаг-ковш. 

4. Сигнальное устройство (опционально): Третий мотор можно использовать для 
мигающего "проблескового маячка" на крыше (прикрепить к мотору цветной элемент 
и заставить его вращаться). 

5. Глаз-датчик: Датчик расстояния нужно установить спереди модели, чтобы он 
смотрел вперёд и мог "увидеть" лисёнка в норе. 

 

Образец для вдохновения: Можно начать с базовой модели "Гоночной машины" из 
комплекта WeDo, но сильно её модифицировать: добавить спереди ковш, сверху 
маячок и, конечно, датчик расстояния. 

 

Программирование  

Задача: Оживить нашего спасателя. 

 

Программа состоит из двух основных блоков: 

Блок 1: "Поиск" (используем датчик расстояния) 

· Запускаем мотор движения на средней мощности, чтобы машина ехала вперёд. 

· Ставим блок "Ждать до" -> "Датчик расстояния" -> "Ближе чем" (ставим значение, 
например, 5-7 см, имитируя обнаружение лисёнка). 

· Как только датчик "увидел" объект (лисёнка), программа переходит к следующему 
блоку. 

 

Блок 2: "Спасение" 

1. Останавливаем мотор движения. 

2. Включаем мотор-захват: чтобы ковш опустился, поднял "лисёнка" (например, 
маленький кубик LEGO) и вернулся в исходное положение. 

3. Включаем мигающий маячок (третий мотор) на 2 секунды – сигнал "Объект 
найден!". 

4. Даём обратный ход: Запускаем мотор движения в обратную сторону на 3-4 секунды, 
чтобы вывезти лисёнка из норы. 

5. Останавливаем всё. Миссия выполнена 



Можно воспользоваться подсказками, можно собрать свою модель, которая 
выполнит условия спасения!  

 

Материалы на команду (2 человека): 

1. Базовый набор LEGO Education WeDo 2.0. 

2. СмартХаб 2 шт 

3. 3 мотора 

4. 1 датчик расстояния. 

5. Планшет/ноутбук с установленным приложением WeDo 2.0. 

Удачи вам юные инженеры! 


