


• 学习使用一个灰度传感器成基础巡线动作

• 掌握程序逻辑中选择结构的应用

• 完成跳出循环的学习

课程目标





任务

• 任务1：利用灰度传感器沿着黑线走



变量使用方式与查看传感器数值

编程技巧1

注意：变量名称只是用英文字母



变量使用方式与查看传感器数值

编程技巧1

注意观察在黑线上与不在黑线上的区别哟



编程技巧1

• 单个灰度传感器的机器人巡线并不是沿着黑线走

• 而是沿着黑线与白色交界的线走(左图红色线)

• 而黑线有两条与白色交界的线，该沿着哪边走呢？



编程技巧1

• 沿着哪边走，取决于你在黑线上的动作，观察下图

• 现在只检测出了两个状态，因此对应的只能有两个动作



任务

参考程序

阈值 =
（黑线数值 + 白色数值）
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别忘记了上传机器人运行哟，否则可能不成功

建议切换功率模式



任务

• 任务2：利用灰度传感器沿着黑线走一定的距离停下，停在D点旁



任务

参考程序

先直走移动出1号起点

利用重复执行直到顺时针转动的
电机相对角度大于2600的指令，
停止循环



附加任务

• 注意：此任务不强制要求学习，最多只需要知道调整什么参数即可。

• 附加任务：利用比例模式进行单个颜色传感器巡线动作。



编程技巧2

• 黑白交界处是一个渐变模式

• 箭头代表功率大小

• 发现反射值与电机功率之间的比例
关系了吗？
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反射值=23



编程技巧2

初始功率
(20~30)

阈值 =
（黑线数值 + 白色数值）

2

比例值越大摆动越激烈


