
教学设计

基本信息

课题名称 自动泊车系统 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 通过自动泊车系统课程，复习巡线传感器的使用，综合应用变量计数

解决问题，培养学生的创新思维和动手实践能力。

学习者分析 学生在已经学习过红外循迹模块后，知道三种使用方法，在此基础上，

提出问题——识别黑线数目自动泊车的程序，综合利用之前所学的变量计

数原理，做到融会贯通，学以致用。

教学目标 1.复习小车巡线逻辑的三种使用方法；

2.复习变量及计数原理。

重难点 1.循迹和计数的综合应用。

课前准备 小车套件、ppt、电工胶带或画有停车的样例图纸。

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自动泊车系统

在自动驾驶中，有一项技术叫：自动泊车系统，是根据周

围雷达探测检测距离完成的。我们没有车四周的雷达系

统，但可以利用循迹模块，来模拟一个自动泊车系统。

我们自创的泊车规定：小车循迹模块读取到三条线后，小

车自动实现转弯倒车，再读到一条黑线，停车，完成倒车

入库。

学生活动 1：

（1）问题思考

①自动泊车系统

了解自动泊车系统，通过所学知

识，用循迹模块模拟自动泊车系

统。

环节二：内容讲授

教师活动 2：

（1）数黑线

①复习变量的计数原理，利用计数来完成数黑线任务。注

意需要新建变量，在程序最初做到变量值的初始化。

学生活动 2：

（1）小车的运动

①复习变量计数原理

环节三：小小编程家

教师活动 3：

（1）活动任务发布

①数黑线的小车

实现：按下按钮后，小车前进，遇到第 1 条黑线，小灯亮

第 1 盏，遇到 2 条黑线后，小车仅亮第 2 盏灯，遇到第 3

学生活动 3：

（1）了解活动任务并完成。



条黑线后，小车仅亮第 3盏灯，然后小车停止。

（2）程序讲解：

①讲解：按键启动和新建变量计数的方法。

②讲解：重复直到计数＞2 后，跳出循环，并停止移动。

③讲解：重复执行中的循环部分：执行，遇到两侧都是黑

线，计数+1。

④讲解：程序执行出现的问题：小车刚通过 1条黑线就迅

速变成第 3盏灯亮。预设答案：因为程序判断时间非常快，

应该增加等待时长，让小车通过黑线后，再进行判断。

⑤讲解：如果黑线宽度变化了，设定的时间不足以通过黑

线，或者时间过长，已经压到第 2 条黑线，怎么办？预设

答案：利用循迹判断，当检测黑线后，继续向前直到检测

到白区域后，才认为小车走过 1 条黑线。

（3）程序改写：自动泊车系统

在数黑线的小车基础上，编写自动泊车系统的程序。

（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.巧用循黑线来完成自动泊车；

2.复习了用变量计数的方法，遇到黑线后判断直到遇到白

区域时记做 1 次。

（2）拓展

学习循黑线如何纠正要“脱轨”的车。

学生活动 4：

（1）总结

梳理所学

（2）拓展

学习循黑线如何纠正要“脱轨”

的车。

备注

三条黑线与小车转弯时的角度不要重合，否则容易影响程序运行。

积木功能表

无

硬件功能表

无
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