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第8课循迹而行
第二单元：感知世界

•机器人的循线策略及应用

•程序中的变量及其应用

•程序中的逻辑运算



单传感器“循线” 机器人

永远循环

假真
看不见黑线？

左前行走右前行走

此

时

机

器

人

向

右

前

方

行

走

此

时

机

器

人

向

左

前

方

行

走

选
择
结
构

循
环
结
构

以黑线为导航标志

右前行走

左前行走

探测值越小颜色越浅



永远循环

假真
没看见悬崖？

左前行走右前行走

“沿右边走” 的机器人 以边沿为导航标志

此

时

机

器

人

向

左

前

方

行

走

此

时

机

器

人

向

右

前

方

行

走

单灰度传感器位置



右前行走

左前行走

瞬间崖边行走

的判断处理

瞬间循线行走

的判断处理

循线行和崖边行



此时直行

此时左前行走 此时右前行走

1#左灰度传感器 3#右灰度传感器

双传感器“循线” 机器人



双传感器循线的机器人

否
都是白色？

直行
否是

左侧黑色？

左前行走 右前行走

是

永远循环

选
择
结
构

选
择
结
构

循
环
结
构

右前行走

左前行走



hd1

变量：变量是存放数据的地方

变量的声明：变量要先声明后使用



变量：变量是存放数据的地方

变量的声明：变量要先声明后使用

将端口1接口上灰度传感器的探测值存放到变量 ld1中

ld1 端口1接口的值

变量 ld1 的使用

例如: ld1 > 50 的判断

使用对比：

未使用变量 使用变量

②

①

③



选
择
结
构

选
择
结
构

顺
序
结
构

循
环
结
构

双传感器循线的机器人



获取端口1上灰度传感器的探测值，并存放在变量 ld1中；

获取端口2上灰度传感器的探测值，并存放在变量 ld2中；

如果：两个灰度传感器探测到的都是白色；

则：直行；

否则：

则：左前行走，端口2传感器位置避开黑线；

否则：右前行走，端口3上传感器位置避开黑线。

双传感器循线的机器人

如果：端口1上的传感器探测到的是黑色；



真

永远循环 假

真

都是白色？

直行

假

真

左侧黑色？

左前行走

假

真

右侧黑色？

右前行走

循环体

瞬间循线程序段

瞬

间

循

线

程

序

段

选择
结构

选择
结构

选择
结构

顺序
结构

循
环
结
构

双传感器循线的机器人



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。


