
第二课  田径跑道竞技Ⅰ

课程简介
本节课学生了解田径竞技的基本方式，学习电机的运行原理和操控方法，了

解光的反射原理，然后运用巡线传感器分别完成二路巡线、颜色传感器巡线和三

路巡线编程，实现田径竞技巡线，并对比这三种巡线方式的差异。

学习目标 1. 知识与技能

①学生掌握万奇机器人左、右电机的运行原理和操控方法；

②学生能够分别运用 1号和 5号巡线传感器，3号颜色巡线传感器，2号、3号

和 4号巡线传感器完成巡线任务；

③学生能够分析和对比三种巡线方式的差异，掌握多种解决问题的方式。

2. 过程与方法

①通过自主探究左、右轮电机的转动方式，记录并总结出相关规律，理解万奇

机器人左、右轮电机的编程操控方法；

②通过教师讲解，学习影响反射光大小的因素及原理，理解巡线的基本原理，

根据巡线传感器的位置及数量不同，分析三种不同的巡线方式。

③掌握三种巡线任务的方法，尝试分析、对比其差异，并进行总结。

3. 情感态度与价值观

①体验万奇机器人的新型运动方式（巡线），激发学生的探索欲望；

②在自主探索不同方式的巡线过程中，锻炼分析和解决问题的能力，并感受成

功的喜悦。

教学重难点 1. 教学重点：

①学习影响反射光的因素及原理，理解万奇机器人巡线的基本原理；

②能够根据万奇机器人左、右轮电机的运动方式和巡线原理，完成三种巡线

方式的程序编写。

2. 教学难点：

①能够理解万奇机器人巡线中不同情况下左、右轮电机的运动状态；

②能够理解三种巡线方式的原理。
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课堂导入

二路巡线

颜色巡线

三路巡线

总结与延伸

教师讲解田径竞技巡线的基

本原理及左、右电机的运行原

理和操控方法。

教学环节 设计意图

掌握基础知识，为完成田径

竞技任务做准备。

教师带领学生分析“二路巡

线”的任务，学生自由探索完

成该任务。

理解二路巡线的逻辑，掌握二

路巡线的编程方法。

教师带领学生分析“颜色巡

线”的任务，学生自由探索完

成该任务。

教师带领学生分析“三路巡

线”的任务，学生自由探索完

成该任务。

回顾和对比三种巡线方式的

优缺点、差异和相似点。

培养举一反三的能力，促进知

识的迁移和应用。

理解颜色巡线的逻辑，掌握颜

色巡线的编程方法。

理解三路巡线的逻辑，掌握三

路巡线的编程方法。
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万奇机器人 巡线地图
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教师：“巡线传感器工作时会发出光线，根据光的反射原理，黑色会吸收光源，反射光的值比较

低，而白色反射光的值相对较高。当光线照射到黑线上时，传感器接收到的反射光数值就很小，

当光线照射到白色区域时，传感器接收到的反射光数值就比较大。我们就可以通过编程控

制万奇机器人不停检测反射光，不断修正位置让其沿着黑线一直运动。

学生聆听教师讲授。

教师：我们可以通过编写程序，测试万奇机器人在黑色和白色区域的反射光数值。

白色区域，反射光强。 黑色区域，反射光弱。

教师示范，学生实际操作体验。

教师：另外我们在观察万奇机器人巡视时可以发现巡线地图是有曲线转弯的。之前学习的

运动积木左转和右转都是原地的左右转，此时需要通过电机积木来控制机器人左、右轮电机

的转动，调整万奇机器人的朝向。

学生自主探究，教师巡视并适时给予指导。

探索左、右轮电机的运动。3

活动意图说明：通过学习巡线的基本原理与探索左、右轮电机的运动，掌握基础知识，为完成
巡线任务做准备。

教师：左、右轮电机积木可以分别控制万奇机器人的左右轮单独运动，当速度值为正时，为

顺时针转动，当速度值为负时，逆时针运动，正负代表的为转动方向而非运动速度大小。请同

学们尝试探索电机积木，设置电机积木参数，运行看看怎么让万奇机器人前进、后退、左转和

右转，并记录参数。
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教师：当巡较宽的线时，可以用 1号和 5号两个巡线传感器来实现。此时我们可以将万奇机

器人在地图上巡线分为四种情况：完全在线上、完全不在线上、偏左和偏右。（PPT 展示）

二路巡线（20分钟）

分析二路巡线万奇机器人的不同状态。1

学生聆听教师讲授。

探索万奇机器人二路巡线方法及编程。

完全在线上 完全不在线上 偏左 偏右

教师： 我们可以编写程序，测试在这四种情况下 1号和 5号巡线传感器对应的反射光的值，

分析在四种情况下，1号和 5号反射光数值。

测试并分析不同状态下传感器的反射光数值。2

使用代码表达不同状态下反射光表示。

教师讲解分析，学生聆听。

学生测试并总结分析。

2

教师 ：“根据四种不同状态下反射光的规律，可以使用代码积木用四个条件来表示。

3

1 号传感器

5 号传感器

<40

<40

>80

>80

完全
在线上

完全不
在线上 偏左 偏右

5>1 1>5

偏左

偏右

完全在线上

完全不在线上
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教师 ：“接下来我们分析在这四个状态下，万奇机器人应该如何运动呢？首先，当万奇机器人

完全在线上时，应该如何运动？（学生回答）对了，应该前进；当完全不在线上时就后退；当偏

左时，就应该往右运动；当偏右时，就应该往左运动。同样我们可以用代码积木将其表达出来，

此时我们可以使用条件语句‘如果……那么…’来进行表示。”(PPT 展示）

分析不同条件对应万奇机器人的运动状态，编写完整巡线程序。24

活动意图说明：帮助学生学习、了解二路巡线的逻辑，理解在万奇机器人在二路巡线时的四种
状态及对应的运动方式，掌握二路巡线的方法 。

教师 ：“最后，依次按顺序使用条件语句嵌套进去即可，完成程序后在地图上测试一下吧。”

教师讲解完程序，学生进行程序编写，完成后进行二路巡线测试。
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探索万奇机器人颜色巡线方法及编程。颜色巡线（20分钟）

对比颜色巡线和二路巡线的不同。21

教师 ：“我们刚才学习了使用 1 号和 5 号传感器进行的二路巡线，接下来我们学习只使用 3

号传感器如何完成巡线。巡线传感器中的 3 号属于颜色传感，和二路巡线让万奇机器人走在

线中间不同，在使用颜色传感器巡线时，万奇机器人是沿着黑白交界处运行的。”（播放 PPT）

分析颜色巡线下万奇机器人的不同状态，测试对应反射光数值。2

教师讲解，学生进行测试。

二路巡线 颜色传感器巡线

学生聆听教师讲解。

教师 ：“万奇机器人沿着交界线巡线有三种情况：一种是在交界处；一种是往白色部分偏；

一种是往黑色部分偏。同样编写程序检测颜色传感器的几个反射光值：在黑色上时；在白色

上时；在交界处时。”（播放 PPT）

在交界处

往白色部分偏

往黑色部分偏
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活动意图说明：帮助学生学习、了解颜色巡线的逻辑，理解其与二路巡线的不同及在颜色巡线
时的三种状态及对应的运动方式，掌握颜色巡线的方法 。    

教师讲解分析，学生聆听。

分析颜色巡线的不同状态,编写巡线程序。3

教师 ：“经过测试可以发现在黑线上时的值在 10 左右，在白色上的值在 90 左右，所以可以

计算出在黑白交界处时的值大约为（10+90）/2=50，那么可以把它分为 4份，万奇机器人巡线

则在下图的区域中巡线；在区域外就左转或右转摆正。”

1090 50 1090 5070 30

巡线
区域

巡线
区域

教师 ：“由此也可以分析得出当万奇机器人往白色部分偏时，即大于 70 时，则往右转；往黑

色部分偏时，即小于 30 时，则往左转；在区域内，即大于 30 并小于 70 时，则直行。同学们可

参考二路巡线程序的编写，尝试自己编写出完整的颜色巡线程序。”

教师讲解完程序，学生进行程序编写，完成后进行二路巡线测试。
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探索万奇机器人三路巡线方法及编程。三路巡线（20分钟）

教师 ：“万奇机器人三路巡线时同样有三种情况：一种是在黑线正中央；一种是往左侧偏；

一种是往右侧偏。”

分析三路巡线下万奇机器人的不同状态，测试对应反射光数值。1

教师讲解，学生进行测试并记录。

教师：“经过测试可以发现三个传感器值都很接近，以 3号传感器为例：在黑线中间时反射光

值在 10左右，在左右两侧黑白交界处时反射光值为 50左右。”

教师：设定黑线中间到左、右边界之间区域（中间）为检测区，取整计算区域反射光值大约为

10-30 之间。当 3号传感器反射光小于 30，则前进；当 2号传感器小于 30，则万奇机器人向左

偏移了，需要右转；当 4号传感器小于 30，则万奇机器人向右偏移了，需要左转。

教师讲解分析，学生聆听。

在黑线正中央 往左侧偏 往右侧偏

教师 ：“同样分别测试三个传感器的几个反射光数值：当传感器在黑线中间时；在左侧黑白

交界处时；在右侧黑白交界处时。”

黑线中线

左侧黑白
交界

右侧黑白
交界

2 号
传感器

3 号
传感器

4 号
传感器

分析三路巡线。2

4752 8

3 号
传感器

8                     47                       52     

黑线
中间

右侧黑白
交界

左侧黑白
交界

5050 1030 30

检测区右边界 左边界
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程序编写。3

教师 ：“最后，根据分析，编写出前进、左转和右转巡线程序，然后按顺序使用条件语句依次

嵌套进去即可，在地图上测试三路巡线。”

教师 ：“今天我们学习了用万奇机器人画哪三类图形？在画每一类图形时，我们分别掌握

了什么知识？。”

教师：“运用这些几何图形，大家可以通过裁剪拼搭，涂色来创造各种艺术作品！”

回顾本节课所学内容。总结与延伸（10分钟）

总结

延伸活动:从几何图形到艺术创造。

回顾和总结画三类图形的方法。
。

1

学生认真思考并积极回答问题，教师总结补充。

探讨机器人画画与人画画的不同。2

活动意图说明：归纳和总结用编程画各种图形的知识点，培养举一反三的能力，促进知识的迁
移和应用。同时，引发学生思考和探讨数字时代下，机器人甚至人中智能发展优势和隐藏的问
题，培养学生的申辩思维。

学生自由创作。

教师 ：“万奇机器人能够沿着黑色的线自动运行的基本原理是什么？它是如何实现在曲线

的巡线地图上运行的？。”

教师：“自己或小组合作制作更多路线的巡线地图，编程控制万奇机器人完成巡线运动！”

回顾本节课所学内容。总结与延伸（10分钟）

总结

延伸活动:趣味巡线。

回顾和总结巡线的基本原理及左、右电机的运行原理。
。

1

学生认真思考并积极回答问题，教师总结补充。

对比三种不同的巡线方式，说说它们的相同点及差异。2

教师 ：“今天我们实现了万奇机器人三种巡线方式，这三种巡线方式的异同点是什么，说说

自己的看法？你最喜欢哪种巡线方式？”

学生认真思考并积极回答问题、探讨，教师补充。

活动意图说明：归纳和总结万奇机器人三种巡线方式的知识点，培养举一反三的能力，促进知
识的迁移和应用。同时，引发学生主动思考三种巡线方式的异同点。

学生自由创作。

学生进行程序编写，完成后进行三路巡线测试。

活动意图说明：帮助学生学习、了解三路巡线的逻辑，理解在万奇机器人在三路巡线时的不同
状态及对应的运动方式，掌握三路巡线的方法，同时引导学生思考三种巡线方式的异同点。

第二课  田径跑道竞技Ⅰ



(BASKETBALL)

篮
球

(FO
O

TBALL)

足
球

(TRACK AN
D

 FIELD
)

田
径

(CLO
SIN

G
 CEREM

O
N

Y STAG
E)

闭
幕
式
表
演
舞
台

(START)

起
点

(EN
D

)

终
点

教师：“万奇机器人能够进行巡线运动的主要秘诀在它的底部，万奇机器人的底部有 5个巡线

传感器，其中 1、2、4、5为灰度传感器，3为颜色传感器。它们都可以检测出黑白颜色的反射光

强度。”（PPT展示）

巡线基本原理。2

教师展示巡线传感器，学生观察、聆听。

五路巡线 / 颜色
传感器 LeftRight

了解田径跑道竞技赛项，学习万奇机器人巡线的基本原理及左、右

轮电机的运动。课堂导入（20分钟）

教师介绍田径跑道竞技赛。1

教师 ：“在上节课我们初步了解了《智慧体育竞技》赛事活动的内容，还学习了万奇机器人的

三种预置模式操控方法及简单的编程。今天我们来学习万奇机器人如何绕着田径赛道进行赛

跑竞技。” 

教师 ：“在田径跑道竞技赛区域，万奇机器人需要沿着椭圆形的赛道的黑线前进，不能在中途

冲出赛道。还记得万奇机器人的三种预置模式中，哪个模式下万奇机器人是可以沿着黑线运动

的呢？（巡线模式）是的，在巡线模式下万奇机器人会自动沿着巡线地图上的黑线移动，就像是

火车沿着轨道行驶一样。同学们你们知道万奇机器人为什么能够进行巡线行驶吗？猜一猜说

说你的想法。”（教师 PPT播放巡线视频）
 

学生观看视频视频，并根据自己的想法大胆猜测。
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