第 9 课：自动程序设计与任务实现
一、课程基本信息
课程名称：自动程序设计与全任务编程实现
适用对象：参与 APM 星图协作对抗赛的青少年学员
课时时长：90 分钟
核心目标：掌握自动阶段程序设计逻辑，完成 30 秒自动程序编写；理解自动与手动程序的整合逻辑，实现全任务（自动 + 手动）无缝切换，确保机器人具备完成所有竞赛任务的能力。
二、教学重难点
重点：自动程序的路径规划、边界检测与得分优先级适配；全任务程序的阶段切换机制（30 秒自动→90 秒手动）。
难点：自动阶段边界检测程序编写（避免越界判负）；自动与手动程序的兼容性调试（无卡顿、无冲突）。
三、教学准备
教具：编程软件演示端、自动程序案例视频、场地路径示意图、核心调控装置模型、手动程序模板（提前整理学员已编手动程序）。
学具：学员电脑（预装 APM-IDE-1.0.2）、主控器、USB 数据线、程序编写模板、全任务测试记录表。
[bookmark: _GoBack]四、教学过程
课程导入（10 分钟）
回顾第 10 课手动控制编程成果，提问：“如何让机器人先自主完成 30 秒任务，再无缝切换到手动控制？” 引出本节课 “自动程序 + 全任务整合” 主题。
播放全任务竞赛视频，展示 “自动自主运行→手动精准操作” 的完整流程，明确全任务编程的核心价值（提升竞赛得分效率）。
核心知识讲解（35 分钟）
自动阶段规则与程序逻辑（20 分钟）
规则复习：强调 30 秒自主运行、禁止越界、得分规则（星图碎片能量中枢 1 分 / 个、成长裂变场 3 分 / 个；心核碎片成长裂变场 9 分 / 个），橙色心核碎片投放可直接锁定自动阶段胜利。
程序设计：讲解时间设置（6×5 秒 = 30 秒）、电机声明（端口号与转向定义）、函数创建（前进、后退、转向、采集、投放模块化设计）；重点演示边界检测程序（通过坐标或传感器识别边界，避免越界）、得分优先级适配（优先投放心核碎片）。
全任务程序整合逻辑（15 分钟）
阶段切换机制：讲解自动阶段结束后，程序通过时间触发或信号反馈，无缝切换至手动控制模式，无需手动干预。
手动程序衔接：说明整合时需保留手动程序的核心模块（运动、采集、投放、挂载），确保切换后遥控响应无延迟；强调 “手动模式中禁止使用循环” 的编程规范。
实操任务（40 分钟）
自动程序编写（20 分钟）：学员按模板声明电机、创建功能函数、规划路径程序（驶离出发区→采集碎片→精准投放），编写边界检测代码，教师巡回指导，解决函数参数设置、路径偏移等问题。
全任务程序整合与调试（20 分钟）
整合操作：指导学员将自动程序与已编手动程序按软件指定模块放入（自动模式区 + 手动模式区），设置自动模式触发键（SELECT 键）。
测试优化：将整合程序上传至主控器，在模拟场地测试：30 秒自动阶段是否合规（不越界、完成有效得分），切换至手动后是否正常响应遥控，记录并解决冲突问题（如电机端口占用、功率参数冲突）。
课堂总结（5 分钟）
梳理自动程序编写核心步骤（时间设置→路径规划→边界检测→得分优化）与全任务整合要点（模块分区→触发设置→兼容性调试）。
预告下节课：模拟竞赛实操与问题排查，要求学员提前备份全任务程序。
五、教学反思（供授课教师课后填写）
学员自动阶段边界检测程序的编写成功率如何？是否存在普遍越界问题？
全任务程序切换时，手动遥控响应延迟或冲突的主要原因是什么？
学员对得分优先级适配（优先投心核碎片）的实际编程落地情况如何？

