
教学设计

基本信息

课题名称 高级循线车 课时 1课时

课程类型 新授课（ ） 复习课（√） 综合课（ ）

教学设计

教学设计意图 通过高级循线车课程，复习巡线传感器循迹值的使用，学习一点简单

的控制-反馈的思想，能够从实际现象中抽离问题，使用变量记录状态并

反馈以解决问题，培养学生的计算思维能力。

学习者分析 学生在实践过程中发现小车急转弯时的“脱轨”现象，能够简单的说

出产生现象的原因。可以根据日常经验以及前面课程所学的编程知识，解

决小车“脱轨”问题。但对于控制反馈的原理，没有太多的概念。

教学目标 1.复习循迹模块返回数值的方法；

2.学会小车循线的高级使用方法。

重难点 1.循迹高级使用方法。

课前准备 小车套件、ppt、电工胶带或巡线纸。

教师活动 学生活动

环节一：情境引入

教师活动 1：

（1）问题思考

①如何拯救“脱轨”车

在日常生活中，常常发生司机遇到急转弯没有及时反应冲

出轨道的重大交通事故。提出问题，我们的小车如果巡线

时遇到了急转弯，会不会也出现脱轨现象呢？产生这种现

象的原因，是什么呢？

注意：教师可以真实演示一下小车“脱轨”现象。

学生活动 1：

（1）问题思考

①如何拯救“脱轨”车

思考问题，小车如果遇到循迹时

的急转弯，是否会“脱轨”，产

生的原因是什么呢。

环节二：内容讲授

教师活动 2：

（1）如何纠正小车偏移

①当路线转弯角度较大时，会出现某边的传感器长时间检

测不到黑线，如果还按照既定的转速转向，很容易出现“脱

轨”。如果将转弯速度或者转弯角度进行调整，将得到不

一样的效果。

②我们发现，小车转弯时，会有偏移量，这个偏移量可以

用一个变量来记录。假设小车转弯时，偏移量用-10~+10

表示，那么小车针对记录的“脱轨”量，将如何运动呢？

学生活动 2：

（1）如何纠正小车偏移

①纠正小车偏移的方法。

②思考，如何根据偏移量来设置

小车的运动？



③复习小车循迹时传感器返回值与小车状态的关系，尝试

使用传感器返回值来完成编程任务。

环节三：小小编程家

教师活动 3：

（1）活动任务发布

①拯救“脱轨”车

实现：按下按钮，小车前进，当遇到急转弯时，加速转弯，

防止脱轨。

（2）程序讲解：

分析思路：

1.定义一个变量为：偏移量，记录小车偏移的大小。如果

没有偏移为 0 ，向左偏移为-10~0，向右偏移为 0~10；

2.当小车的循迹传感器状态为 1 时（偏右），开始累加偏

移量，每次+1；

3.当小车的循迹传感器状态为 2 时（偏左），开始累加偏

移量，每次-1；

4.当小车的循迹传感器状态为 3 时（正常），清零偏移量；

5.判断偏移量的数值，按照要求完成既定动作。

（3）程序改写：

-10~10 是否可以记录小车偏移的量呢？如果不能，尝试修

改程序，让小车循迹运动得更加顺畅。

。

学生活动 3：

（1）了解活动任务并完成。

（2）编辑程序，学习知识点及

注意事项。

（3）程序改写

环节四：总结及拓展

教师活动 4：

（1）总结

学会了：

1.复习巡线传感器返回数值的方法；

2.学会小车循线的高级使用方法。

（2）拓展

控制更加精准的方法—PID 算法。(这个 PID 算法的原理理

解起来，对于初中生太过繁琐复杂，积分、微分的概念都

没有；合适的比例如何确定？也不理解！考虑到实际情况，

估计多数教学老师也不太明白，就算明白，给初中学生也

说不清楚，即使放在拓展中，也比较影响教学体验。我认

为最好不要提 PID、积分、微分这种太过专业的术语)

请举例说明，生活中哪些情况，像这种用偏移量来控制小

车巡线的原理。（做面食和面，水多了加面，面多了加水

等等）。纠偏过程中，如何避免纠偏力度太大或太小，达

学生活动 4：

（1）总结

梳理所学

（2）拓展

日常生活中，还有有哪些操作，

经常需要纠偏，在过程中如何高

效、合理的纠偏？



不到理想的效果。

备注

-10~10 为实验室环境下所得，教师可根据具体的循线宽度具体调整。

积木功能表

无

硬件功能表

无
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