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第7课崖边行走
第二单元：感知世界

•程序的基本结构应用

•随机数的基本应用

•程序中的逻辑运算



永远循环

否是
没看见地面？

前进

右转

后退

选

择

结

构

循

环

结

构

条件成立执行

条件不成立执行

单灰度传感器
走悬崖的机器人

灰度传感器

灰度传感器主要由发光器和收光器组成，发光器照射在物体上，收光器通

过获取反射光的强弱来识别颜色，因为不同的颜色对光的反射强度不一样，

所以检测到的返回值就不一样。



避崖随机转向行走

否
没看见地面？

前进

否是
随机数>50？

左转 右转

是

永远循环

后退

产生1到100之间的随机数



条件成立执行

条件不成立执行

随

机

转

向

避崖随机转向行走



函数

避崖随机转向行走

随

机

转

向

函

数



“避障避崖” 行走（关系判断）

否
没看见地面 ？

否

随机转向

前进

是

永远循环

后退

有障碍 ？

随机转向

是

后退

程序关系判断到程序的逻辑判断



“避障避崖” 行走（关系判断）

选

择

结

构

选

择

结

构

循

环

结

构

程序中的关系判断



关系表达式1 关系表达式2

逻辑运算 逻辑值

成立 1

不成立 0

关系表达式1 或 运算 关系表达式2

1 1 1

1 1 0

0 1 1

0 0 0

逻辑运算

否

没看见地面或 有障碍？

前进

随机转向

是

永远循环

后退

程序中的逻辑判断“避障避崖” 行走（逻辑判断）



没看见地面

逻辑运算符

前方有障碍

“避障避崖” 行走（逻辑判断）



永远循环

小车离地停

小车落地行

小车落地行

小车离地？

真

假

小车停

永远循环

小车离地？

真

假

小车停

永远循环

小车后退

没有障碍？
真 假

小车前进

小车左转离地停（细）
落地行（粗）
逐步求精

离地停（粗）
落地行（粗）

粗框图

离地停（细）
落地行（细）

细框图由粗到细 逐步求精高停低走的机器人



永远循环

小车离地停

小车落地行

小车落地行

小车离地？

真

假

小车停

永远循环

离地停（细）
落地行（粗）
逐步求精

离地停（粗）
落地行（粗）

粗框图

条
件
循
环

永
远
循
环

高停低走的机器人



小车离地？

真

假

小车停

永远循环

没有障碍？
真 假

小车前进

小车左转 由粗到细 逐步求精

高停低走避障行的机器人

条
件
循
环

选
择
结
构

小车后退

永

远

循

环

离地停（细）
落地避障行（细）



关注乡村振兴！

关注乡村学校教育！

关注乡村学校科技创新教育！

关注中国电子学会“烛光义教”公益活动！



“烛光义教”是扇窗，透过这扇窗

关注乡村学校现代科技教育。

“烛光义教”是扇门，走进这扇门

推动乡村学校现代科技教育。


