


• 学习距离行走、角度行走。

• 理解速度控制。

• 完成机器人前后移动的精确行走控制。

课程目标





任务1：小车前进与后退

0.5米或1米

任务



任务1：小车前进

通过一个电机相对角度控制
在线模式下有一定延时，需要

稍微等待一定时间。

前进1米我们还要使用的角度数
大概是多少呢？多尝试几次吧

前进我们的电机应该是顺时针
还是逆时针？

任务



停止电机可用两种方式

编程技巧1

方式1：设置动力为0

方式2：停止电机



等待电机的选择

编程技巧2

使用              大于判断时，请选择顺时针运转的电机做为判断。



任务1：小车前进

参考程序

任务



任务2：小车后退相同的距离

通过相对角度控制

后退1米我们还要使用的角度数
大概是多少呢？多尝试几次吧

后退我们的电机应该是顺时针
还是逆时针？

任务



任务3：小车前进与后退第二种方式

通过相对角度控制行走0.5米

任务

角度控制使用负号代表逆时针



程序下载与重连操作

1、绿色旗子在线运行程序
2、红色停止停止在线运行
3、上传程序到机器人并运行

接下来，选择好一个移动程序，我们开始上传并运行。
下载并运行，可以消除在线运行时两个电机先后启动的状态。

编程技巧3



程序下载与重连操作

选择控制器

编程技巧3

选择程序颜色 下载成功自动运行



程序下载与重连操作

编程技巧3

点两次控制器上的开机键，完成关机并开机的动作。
然后在软件上重新连接。


