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综合应用

机器人普及课程

•机器人双向避崖

•七传感器机器人

•机器人沿墙行走（左手规则）



双向避崖

左侧避崖 右侧避崖无需避崖

1.画流程图
2.编写程序
3.调试程序

右灰度
传感器

左灰度
传感器



小车离地？
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高停低走双向避崖



左前避崖右前避崖

右后避崖

离地检测

避障检测

1. 离地停

2. 落地行

• 左前避崖

• 右前避崖

• 后避崖

• 左前避碰

• 右前避碰

• 随机避障

多传感器机器人
避障、避崖、避碰行走

碰撞检测

左后避崖



小车离地或有碰撞？
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否
有障碍？

停

否是
看见黑色？

左前行走 右前行走

是

永远循环

循线遇障碍停

1.编写程序
2.调试程序



1.离地停

2.落地行

• 沿墙行走

• 避障行走

3.标志停

• 遇地面标志停

4.障碍变速停

• 发现障碍减速逼近障碍停
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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。


