
           第十三课      能搬运货物的机器人 

 

知识目标：1、巩固机器人小车的控制方法 

          2、搭建能搬运货物的机器人小车 

          3、程序控制小车通过不同路线完成搬运货物 

 

情感目标：1、愿意分享搬运货物的机器人小车的搭建方法 

          2、程序控制小车通过不同路线完成搬运货物 

 

能力目标：1、能程序控制小车通过不同路线完成搬运货物 

 

教学重点：1、控制机器人小车行走不同的路线 

          2、 

 

教学难点：1、程序控制小车通过不同路线完成搬运货物 

          2、 

 

教学准备：1、幻灯片软件 

          2、有关机器人图片，视频 

 

教学过程： 

一、导入：  

    回顾上节课的内容，如何控制小车从 A点走到 B点 
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 二、今天学习如何控制小车搬运货物 

 

    搬运机器人可安装不同的末端执行器以完成各种不同形状和状态工作搬运工作，大大减

轻了人类繁重的体力劳动。目前世界上使用的搬运机器人大约有 10万台，被广泛应用于机

床上下料、冲压机自动化生产线、自动装配流水线、码头搬运、集装箱等自动搬运。部分发

达国家已制定出人工搬运的最大限度，超过限度的必须由搬运机器人来完成。 

 

 

    机器人的搭建过程： 

1、 

 
 

2、 

 

 

 

 



3、 

 

 

4、 

 

 

5、 

 



三、确定机器人马达的方向正确 

    机器人有两个马达，就要对马达进行区分左右，方便后面控制机器人进行更多的调整动

作，在确定左右马达之前，我们先要确定机器人的前进方向，前进方向确定了，左右马达自

然也就确定了。 

  

 

四、完成任务如下： 

 

    通过三个不同的搬运路线，机器人分别完成不同路线的搬运任务。 

 

 

 

 

 

分析任务： 

1、将货物从起点运送到终点。线路是一条大路直通的直线，只要能够控制机器人走直线，

就可以完成任务了。 

 

 

 

想一想：如果你的机器人原地打转，是什么原因呢？ 

 

 

 



 

 

状态切换方法：进入控制器内置“系统测试”程序中的“马达”测试将 M1M2 状态按钮切

换至正确方向。 

 

思考：机器人马达速度设置都是一样的速度，为何机器人却向有偏离，是左边马达快了，还

是右边马达慢了？应该如何解决？ 

 

 

五、巩固与练习：学生完成其它 2个任务 

 

任务 2、搬运的货物在 A 点，机器人需要先到达 A 点，自动将货物搬运到终点。行进

过程中，机器人不能脱离路线。 

 

 

    任务 3、搬运的货物在 B 点，机器人需要先到达 B 点，自动将货物搬运到终点。行进

过程中，机器人不能脱离线路。 

 


