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机器人课程介绍讲课教案 

    机器人课程介绍  

 

    第 1课机器人简介  

 

    目的意义概述：本课以科普的形式介绍机器人的进展及应用，并

在此基础上初步给出机器人的定义；机器人的分类和机器人的基本组

成；最后向同学介绍了款教学机器人。  

 

    1．1什么是机器人？  

 

    本节以科普的形式机器人的出生及其广泛应用，并容易地给出了

“机器人的定义”。教学中让同学在自学的基础上，通过上网了解更多

的机器人出生的背景，目前的应用范围以及科学家目前的努力方向。

关于机器人的定义目前国际上还没有精确     的定义，因此让同学

理解什么是机器人，机器人与一般机器人的主要区分是什么就可以了。  

 

    1．2 机器人的分类  

 

    与计算机的分类一样，机器人根据不同的分类方式有着多种不同

类别的机器人，教材中介绍了多种分类机器人。同样建议在教学中采

纳自学和上网探索的学习方式，主要是了解各种不同类型的机器人的

应用状况，以及在我国现阶段机器人工业机器人、服务机器人以及仿

人型机器人主要有哪些方面的应用。  

 

    1．3常见教学机器人简介  

 

    教材在介绍各种教学机器人的基础上，主要介绍了乐高机器人和

纳英特机器人的特点。有条件的状况下，一定要向同学展示和演示教

学机器人完成任务的过程，以提高同学的感性熟悉，激发同学的学习

爱好。  
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    1．4机器人的基本组成  

 

    本节教学中应让同学明了，机器人系统与计算机系统一样，包括

硬件和软件两部份。机器人硬件包括思维器官、动作器官和感应器官，

而软件系统包括操作系统和高级计算机语言编程系统。  

 

    同时应让同学明了机器人学习中，主要是学习科学家是如何分析

问题，并针对问题设计和搭建机器人来解决问题的。重点应落实到分

析问题和解决问题的办法上。上同学树立信念：随着机器人的技术的

不断提高，设计和制作自己的机器人是彻低可行的。  

 

    第 2课机器人的编程系统  

 

    目的意义概述：本课通过实际操作纳英特机器人和乐高机器人了

解和学习机器人的编程系统。教学时可按照小学的实际，选用一种类

型的教学机器人实施教学，老师应尽可能的制造条件让同学有机会亲

手操作，至少应能给学生演示。本课的重点是机器人与机器人的衔接

办法、为机器人下载操作系统。同学的高兴点在如何让“机器人前进”

的任务上。  

 

    概述：首先让学生明确，机器人的微处理器实际是一台微型计算

机，它只懂得机器语言，不同类型的机器人普通都有自己特地的操作

系统。另外，因为机器人的微处理器体积小，功能容易，普通不提供

直接编程。由于大多数状况下人们都需要在计算机上为机器人编写程

序，再通用下载线将程序下载到机器人内存中，以便控制机器人的行

为。  

 

    2．1纳英特机器人编程系统  

 

    本节重点介绍纳英特机器人编程环境，纳英特机器人与计算机的

衔接方式以及如何为纳英特机器人下载操作系统和程序，最后通过一

个容易的实例——让机  

 

    器人前进，让学生们感触和体验人们是怎么为机器人下达命令并
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让机器人运动起来的。  

 

    教学中，老师应尽可能让同学有动手机会，至少要能观察老师的

演示操作。  

 

    2．1．1纳英特机器人编程系统简介  

 

    打开纳英特机器人编程软件窗口，指出纳英特机器人编程系统支

持 C、LOGO、BASIC 等多种计算机高级语言以及流程图方式编程。

为了学习计算机编程语言和思维办法，本书我们采纳 BASIC 为纳英

特机器人编写程序。  

 

    2．1．2机器人与计算机的衔接  

 

    让同学明确机器人通讯下载线是计算机与机器人衔接的桥梁，老

师可通过实物投影仪向同学清晰地演示计算机与机器人的衔接办法。  

 

    2．1．3机器人操作系统的下载  

 

    对初中学生来讲，他们很清晰计算机正常工作需要有正确的操作

系统。老师应充分利用这一有利条件，实现同学学问结构的正迁移，

使同学明了机器人的“大脑”是一台微电脑，它也需要有自己的操作系

统。  

 

    老师演示或分组操作，学习如何为纳英特机器人下载操作系统。  

 

    2．1．4应用举例——让机器人前进  

 

    有了操作系统的机器人就能执行人们的程序指令了，为了激发同

学的学习爱好，作为第一个机器人行为任务，我们选用了最容易的任

务，机器人直线前进。任务虽然容易，但它包含了以下四个基本过程：  

 

    A、为机器人编写程序  
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    B、下载程序  

 

    C、试运行机器人  

 

    D、观看调试  

 

    本环节的重点是让同学明确要机器人完成任何一个任务，都需要

上述四个基本过程。  

 

    难点在理解图 2-6 所示的程序。  

 

    2．2乐高机器人编程系统（ROBOLAB）  

 

    2．2．1乐高机器人编程系统简介  

 

    让同学明了，乐高机器人编程软件无数，最常用的是“ROBOLAB”
它是一款集 RCX 管理、机器人编程和数据采集、显示、分析于一身

的图形化编程系统软件。  

 

    老师可向同学容易演示 ROBOLAB 的图形化编程特点。  

 

    2．2．2机器人与计算机的衔接  

 

    乐高机器人采纳红外放射器与计算机衔接，衔接办法很容易。教

学时应让同学知道这是红外线无线衔接，需要将红外射器的放射端与

机器人红外接收接对接。  

 

    2．2．3挑选红外线放射器的端口  

 

    我们可以通过 ROBOLAB 管理员来管理乐高机器人，为了正的

确现机器人与计算机的通讯，固然需要选报正确的红外放射器的安装

端口。这是同学很简单理解的。  

 

    假如在本课教学中只挑选了乐高机器人，老师在教学过程可适当
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拓展介绍 ROBOLAB 管理中的其他功能。  

 

    2．2．4下载 RCX 固件  

 

    RCX固件可以理解 RCX的操作系统。下载固件的办法比较容易，

教学时应讲清晰图 2-13RCX 显示器代表的意义。  

 

    第 3课制作能行走的机器人  

 

    目的意义概述：本课主要想通用制作一个能行走的机器人，让学

习亲身体验机器人制作的基本步骤。通过活动熬炼学生们的动手动脑

能力。本课的重点是体验机器人制作过程，难点是 ROBOLAB 编程

环境及编程办法。  

 

    教学建议：将本两分为 2课时完成，第一课时完成机器人的搭建

及 ROBRLAB 编程环境的熟悉；第 2课时，完成为机器人编写程序

和调试机器人。  

 

    3．1机器人制作的基本步骤  

 

    在中学校机器人活动中，机器人的外型经常被做成车的外型，为

了打破这一固有思维，老师可通过视频展示各种外型、不同功能的机

器人。  

 

    在展示的基础上，让同学理解设计制作机器人的四个基本步骤：  

 

    1、确立目标  

 

    2、搭建机器人  

 

    3、编写程序  

 

    4、调试机器人  
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    3．2搭建机器人的“身躯”  

 

    本环节的目的是让学生们熟悉搭建机器人所用到的各种积木件。

有条件的小学应当学生亲手动手摸一摸、试一试。  

 

    3．3制作能行走的机器人  

 

    3．3．1搭建“身躯”  

 

    乐高机器人的精华之一是它详细丰盛的积木块和灵便多样的搭

建方式。能行走的机器人，巧妙地应用了齿轮传动和活赛杆。教学时

中应让同学理解传动原理，不限制同学的思维，引导他们自行设计更

好的机器人。  

 

    3．3．2进入 ROIBOLAB 编程环境  

 

    初看 ROBOLAB 编程环境会有眼花缭乱的感觉，老师应引导同

学分类熟悉 ROBOLAB 的功能面板和工具面板。  

 

    老师应演示如何拖拉功能图标，编写程序。  

 

    3．3．3为机器人编写程序  

 

    老师在上面讲清了编程办法后，这里可分组让同学自己完成任务。

由于，这个任务非常容易，教材也说得很清晰。  

 

    3．3．4下载程序  

 

    本环节的重点是讲清晰程序的挑选。  

 

    3．3．5程序的执行和测试  

 

    这个环节同样可分组让同学自己完成，老师的任务是协助同学解

决他们解决不了的问题。  
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    第 4课让机器人送餐  

 

    目的意义概述：本课的目的是通过两个详细任务为教学载体，培

养同学分析问题和解决问题的思维办法。两个任务从编写程序的角度

来讲，都是解决机器人转弯的问题，这是本节的重点。  

 

    4．1教机器人走正方形  

 

    本任务我们用纳英特机器人完成，其目的是把学生的注重力集中

在编程的算法上。  

 

    如何走正方形，对同学来讲不是难点，难点在于如何控制机器人

转弯。这里有两个问题：一是实际机器人马达电源的接口与程序控制

的马达端口的对应关系是怎样的？二是，如何实现转弯运动。  

 

    老师应讲清晰：普通从左到右，0号马达，1号马达；转弯运动

的几种办法可让同学研究，差速转动和反转都能实现转弯，实际应用

时应看你是要转大弯还是小弯而定。  

 

    本节的其次个难点是图 4-2 中的程序，要求同学能理解就行了。  

 

    4．2让机器人送餐  

 

    本任务用乐高机器人完成，其目的是皆顾两种机器人器材的选取。  

 

    送餐机器人的搭建比较难，需要在教师的指导下完成。建议教学

时分组完成，由一部分学生负责搭建，一部分学生负责编程。  

 

    关于任务描述：有条件的小学可以搭一个场地，条件普通的小学，

可以画一个场地，用一个方块代替餐桌。  

 

    4．2．1解决计划——时光控制  
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    本环节分为机器人的搭建和编程，可分组举行。  

 

    程序的编写难点在图标的修饰量的设置，对此，需要老师演示，

扫清障碍。4．2．2解决计划二——角度传感器控制  

 

    角度传感器是同学接触的第一个传感器，教学时应让同学理解，

角度传感器其实就是一个记数器，它记录转动轴转过的圈数。  

 

    图 4-8 的程序比较复杂，老师除了讲清各图标的意义外，还应说

明图标在功能面板中的位置。  

 

    第 5课计算机程序与 QBASIC 语言  

 

    目的意义概述：本册的编写意图之一是通过智能机器人活动为教

学载体，学习计算机程序编写的基本思想和办法。本节主要学习什么

是计算机程序、计算机语言等基本概念，并在此基础上学习 QBASIC
语言。  

 

    本节的重点是：QBASIC 程序的组成及格式以及 QBASIC 语言中

的常量和变量，变量的数据类型。  

 

    本节的技能目标要求，学生们在理解例程的基础上，能应用常数、

变量以及函数编写容易的程序。  

 

    5．1算机的程序与语言  

 

    5．1．1计算机程序  

 

    本小点通过两个详细的机器人控制程序，让学生理解什么是程序。

即：把解决问题的办法、步骤，用计算机语言编写成一条条指挥计算

机动作的指令集，就叫计算机程序。  

 

    5．1．2计算机语言  
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    既然程序是由计算机语言编写而成的，那么，什么是计算机语言

它与人们使用的自然语言有什么相同和区分呢？  

 

    从规律的挨次首先应让学生明了，计算机还“听”不懂人类的自然

语言，它只懂得二进制的“机器指令”。开头人们用机器语言为计算机

编程，后来改用“汇编语  

 

    言”，一种采纳符号代表机器人指令的语言。不管是机器语言还

是汇编语言，它们都依靠于详细的计算机。  

 

    再后来，人们开发出了“计算机高级语言”，一种临近人们自然语

言和数学语言的计算机语言，它们与详细的计算机无关，但计算机执

行这样的语言编写的程序之前，必需由解释程序和编译程序翻译成详

细的计算机指令。  

 

    教学时，应理清什么是机器人语言、汇编语言和计算机高级语言，

以及它们的进展历程，但不详细深究。  

 

    5．1．3 程序的结构  

 

    程序的好坏与程序的结构直接相关，计算机语言中提供的循环程

序结构、条件分支结构是解决实际问题的突破口。在此，可容易提醒

学生，程序的执行并非从第一条指令挨次款待到最后一条指令。  

 

    5．2 QBASIC 语言简介  

 

    5．2．1QBASIC 程序的组成  

 

    QBASIC 程序的组成是 QBASIC 语言编程的商定，也是程序编写

时必需遵守的规矩。对此，老师应对照详细的例程说明，避开空洞地

说教，否则说了同学也记不住。  

 

    5．2．2常量和变量  
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   教学时同样应通过详细

的例子说明，以协助理解。 

 

    5．2．3变量的数据类型  

 

    变量的数据类型是计算机语言所特有的（普通在数学中不区分变

量的类型），缘由是不同的数据类型，计算机的存储空间和方式不同。

所以，在编写程序使用变量之前，须说明变量的数据类型。对此，同

学是能够理解的。  

 

    5．2．4QBASIC 语句的格式  

 

    基本格式：语句定义符语句体  

 

    这里建议：以例程 2 讲解语句的格式，同进说明各语句的功能。

程序都是一些容易的巩单词，同学在理解上应当没有障碍。  

 

    5．2．5QBASIC 的函数  

 

    计算机语言中的函数相当于数学中的公式。用 QBASIC 语言控

制机器人的动作使用得最多的函数是 MOTOR 和 SLEEP，应当说这

两个函数都不难理解。我们可通过延伸机器人运动的时光或提高机器

人的运动速度等详细问题，协助同学理解它们。  

 

    第 6课程序设计流程图  

 

    目的意义概述：学习了计算机语言，接下来就可以用计算机语言

编写程序，解决详细问题了。本课的目标是了解程序设计的普通步骤

及流程图，学会用流程图表示问题的解决过程。  

 

    本课首先通过让机器人走正方形这一任务，说明程序设计的普通

步骤，再在此基础上引入程序流程图的概念及表示办法。最后通过“前

方有障碍，STOP”这个详细实例的应用，让同学亲历，问题分析、机

器人的搭建，程序设计和编写、调试的过程，从而构建分析问题、解
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    6．1程序设计的普通步骤  

 

    本小点同学不难理解，可略讲。值得注重的是应让同学理解“算

法”这一概念。  

 

    6．2程序流程图  

 

    程序流程图是本课的重点，首先可通过图 6-1 说明，像这样用图

框描述解决问题或执行任务的办法、思路或算法的图叫程序流程图；

然后再引导同学观看，不同的操作用不同外形的框表示，箭头表示了

计算机处理或执行的规律挨次。建议第一课时到此为止，剩下的时光

可让同学画出送餐机器人程序的流程图，通过实物展台或视频展示的

办法，讲评同学作业，以检查同学的把握状况。  

 

    最后总结流程图的优点。  

 

    6．3应用举例：前言有障碍，STOP！  

 

    本小节是前部分学问的详细应用，对同学来说问题是全新的。教

材提醒的问题容易，目的是把同学的注重力和思维放在问题的解决办

法和过程上来，而不是自怎样求解这个问题。  

 

    6．3．1任务描述  

 

    任务描述也是任务解决需达成的目标，可以说在机器人活动中，

能预备描述出任务目标，任务已经解决一半了。建议通过动画或视频

演示说明任务达成目标。  

 

    6．3．2任务分析  

 

    在机器人活动中，任务分析经常要从两方面去思量，一是机器人

的硬件搭建，二是程序实现的可行性。这两者经常又是相辅相成的，
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不同的搭建需要不同的程序。有的教师可能会认为机器人

的搭建不是信息技术的内容，而

 

    我们认为，机器人的搭建不仅是信息技术的内容，而且是重要内

容。试想，机器人感触其周围环境，不正是感测技术吗？  

 

    本节的任务分析，建议让同学研究。首先作为机器人来说，它怎

么感触到有无障碍物，自然学生们会想到，需要有一个检测是否有障

碍物的元件；其次，机器人的行为动作是怎样的？无障碍物怎么办？

有障碍物怎么办？  

 

    6．3．3机器人的搭建  

 

    这里机器人的搭建很容易，老师可先搭好，让同学观看，熟悉红

外避障传感器。老师应可通过实物投影仪讲解红外避障传感器的结构。  

 

    6．3．4设定检测距离  

 

    红外避障传感器是感测技术的常用传感器，对此同学也很简单理

解。教学时，应注重讲清晰检测距离的调节办法。有条件的小学可分

组试验。  

 

    6．3．5程序流程图  

 

    这个程序流程图比较容易，可让同学研究完成。  

 

    6．3．6QBASIC 程序  

 

    程序的实现办法无数，可能成犯难点的是红外避障传感器检测到

有无障碍在程序中的表达式是怎样的。  

 

    可用下面的表格表示：  

 

    建议：假如同学能力强的，可引导同学研究程序的编写；对于能
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    最后，下载程序，运行，调试，按照机器人停止点距障碍物的距

离，老师可适当调节距离，让同学体味检测距离的作用。  

 

    探究活动：  

 

    机器人前方遇障碍，右转 90度后继续直线前进。  

 

    这个任务是应用举例的连续，可引导同学在前一任务的基础上修

改。  

 

    第 7课机器人的“感觉器官”  

 

    目的意义概述：通过前一课的学习，我们知道机器人可以通过红

外线传感器感知障碍。本课类比人的感觉器官，熟悉机器人的传感器，

了解几种常见传感器的原理和作用。教材支配了三个探索性试验，建

议用二课时，第一课时完成 7.1-7.3，其次课时完成 7.4-7.5和探索活

动。  

 

    教学时始终应让同学明了一个道理，那就是，机器人与机器最显

著的区分在于，机器人对外界环境具有规律推断和思维的能力。那么，

机器人是如何感觉环境变化的呢？它是靠各种传感器。传感器实质上

是一些特别的电子元件或装置，它能感触或响应特定的被测量的物理

量或化学量，并将其转化为电信号。  

 

    7．1 机器人的“嘴巴”和“耳朵”  

 

    明确机器人的“嘴巴”和“耳朵”其实就是机器人的发声和听觉装。

教学时让同学了解，目前人们还只能让机器人感知声音的有无或强弱，

还不能识别音色。要让机器人熟悉人的声音，还有待科学家的努力。  

 

    容易的声控传感器很简单实现，教材介绍了纳英特机器人的声控

传感器。  
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    1、熟悉纳英特声控传感器；  

 

    2、明确纳英特声控传感器是模拟传感器，检测环境声音的相对

强度；  

 

    3、会正确衔接纳英特声控传感器；  

 

    4、将“试验一：检测环境声强的相对值”作为探索性试验。  

 

    7．2机器人的“眼睛”  

 

    视觉传感器是机器人身上至关重要的传感器。因为目前还找不到

能代替人眼这样精密的视觉传感器（既能辨别色彩，又能推断距离）。

人们只好按照不同的用途制作出不同的视觉传感器，如有检测距离的

红外传感器或超声波传感器；有能辨别色彩的光电传感器或灰度传感

器。  

 

    教学建议：教材对红外传感器和灰度传感器的原理讲述非常清晰，

同学易于理解，可指导同学阅读。活动重点应放在“试验二：检测迷

宫场地地面和白线的灰度值”上。固然，也可检测不同物体表面色彩

的灰度值。  

 

    假如是使用乐高光电传感器，也可以检测不同色彩的物体的光值。  

 

    7．3机器人的“鼻子”  

 

    机器人的鼻子其实就是一个烟雾传感器。建议教学时容易介绍。  

 

    7．4机器人的“触觉”  

 

    机器人的触觉传感器无数，教材中只介绍了触碰传感器和温度传
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    器。  

 

    教学建议：因为有前面的基础，本节的试验三，可以让同学自主

探索  

 

    完成。  

 

    7．5机器人的能源  

 

    机器人的能源普通来源于电池的化学能。  

 

    探究活动：  

 

    本课的探索活动效果显然，趣味性强。建议制造条件让同学动手

去做。  

 

    第 8课机器人走迷宫  

 

    目的意义概述：前面学习了机器人的传感器和程序的编写。作为

应用，教材选用了机器人走迷宫，目的是通过机器人走迷宫问题的分

析和求解，培养和提高同学分析问题和解决问题的能力。  

 

    本课 1-3 小节重在问题的分析和机器人的搭建；4-6 小节为程序

的编写、保存和调试。  

 

    建议：本课用两课时，1-3 小节为一课，4-6 小节为其次课时；

机器人硬件条件不够的小学可将本课与下一课重组，在仿真环境下学

习和练习。  

 

    8．1任务描述  

 

    本节主要是让同学明确机器人走迷宫所需完成的任务，教学时可



千里之行，始于足下  
 

第 16 页 /共 33 页 
 

用纳英特仿真软件“迅速启动项目”仿真演示。  

 

    8．2任务分析及算法  

 

    可组织学生研究，假如是我们人来完成走迷宫，你会怎么走？在

此基础上引入迷宫定则。  

 

    确定左手或右手定则后，再进一走研究，在迷宫里行走过程中可

能碰到的几种状况：  

 

    下面是左手定则的三种状况：  

 

    （1）前方有障碍  

 

    （2）前方无障碍左方有障碍  

 

    （3）前方无障碍左方无障碍  

 

    进一步研究，在上述三种状况中，机器人应做出怎样的反应？  

 

    8．3走迷宫机器人的搭建  

 

    机器人的搭建，涉及到两个问题，选用什么样的传感器来推断障

碍物？传感器如何安装？这实质上就是上一课传感器学习后的应用

问题。可组织学习研究解决计划。  

 

    8．4机器人走迷宫程序流程图  

 

    有了前面的分析，画出程序流程图不是难事。  

 

    8．5机器人走迷宫的 QBASIC 程序  

 

    按照流程图写程序，难点在于 QBASIC 语言的表达。已经写出

的程序同学要读懂不难，难在自己写程序。再有就是程序中马达参数
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