
机动高手

方 块 叠 叠 乐 - 3



问 题 聚 焦

项目回顾

在之前的《方块叠叠乐》项目中，我们完成了机器人的平行四边形
升降结构，检查一下你做的结构标准吗？

本次课中，我们将要学习一种新的操控方式——单摇杆模式，尝试
使用 “ 单摇杆模式 ” 来控制你的机器人吧！



问 题 聚 焦

项目主题

单摇杆模式：

是一种常见的操控机器人底盘运动的方式。

在这种控制方式下，左摇杆向前后倾斜可以控制机器人底盘的前进
和后退，右摇杆向左右倾斜可以控制机器人底盘的左右转向。



问 题 聚 焦

设计目标

• 安装机器人的底盘

• 安装机器人的主控器、接收器等电子部件

• 学习 “ 单摇杆模式 ” 的程序写法

• 熟练使用if...else...命令

• 尝试调整平行四边形机械臂的结构，提高抬升高

度



问 题 聚 焦

回顾一下

还记得怎样使用下面这些电子部件吗？将他们和底盘、四边形抬升结构组装到一起吧。

手柄 电池 接收器 主控器



创 作 原 型

原型参考案例



信 息 调 研

了解单摇杆模式

单摇杆模式：

是一种常见的操控机器人底盘运动的方式。

左摇杆向前后倾斜可以控制机器人底盘的前进和后
退。

右摇杆向左右倾斜可以控制机器人底盘的左右转向。



重 要 知 识

了解坐标系的概念
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重 要 知 识

机器人前进的状态



重 要 知 识

机器人转向的状态



重 要 知 识

学习单摇杆模式的程序写法

机器人直行时，左右两侧电机（左轮、右轮）同时工作，使用 “ 读取手柄左Y轴 ”。



重 要 知 识

学习单摇杆模式的程序写法

机器人左转时，是右侧电机（右轮）工作，使用 “ 读取手柄左Y轴 ” - “ 读取手柄右X轴 ”。



重 要 知 识

学习单摇杆模式的程序写法

机器人右转时，是左侧电机（左轮）工作，使用 “ 读取手柄左Y轴 ” + “ 读取手柄右X轴 ”。



测 试 记 录

试一试单摇杆操作模式
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重 要 知 识

还记得这个模块吗？

在控制功能区中选择“如果”模块，点击左上角齿轮可添加：“否则如果”、“否则”模块。

想一想上次课学习的内容，写出控制机械臂升降的程序。
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开始编写程序



创 作 原 型

原型参考案例



总 结 反 思

想一想：

“ 否则 ” 模块在这里的作用是什么呢？



总 结 反 思

想一想：

“ 否则 ” 模块在这里的作用是什么呢？

机械臂有三种状态：抬起、落下、停止。如果不加入 “ 否则 ” 模块，机械臂会根据命令，持续进行抬起或

落下的动作，无法停止，所以这里要加入“否则”模块。



同学们再见！


