语文学科与科技教育统整校本科程教案

神奇的机器人
第八册     王蒙
教学背景：

语文：课文介绍了机器人在各种方面的广泛运用，同时使学生体验到科技进步与我们的生活息息相关。
科技：智能机器人的工作原理（机器人的自动化控制系统）

智能机器人的作用（协助或取代人类工作）。
教学目标：
1、 通过资料和图示解读，使学生了解智能机器人的基本工作原理。

2、 通过交流和补充，使学生体验和感悟机器人的作用巨大，与我们的生活息息相关。

3、 通过观看机器人视频和学校机器人的实物演示，激发学生对机器人的兴趣，播种从小热爱科技的思想。

教学准备：

    智能机器人的资料、学校老师机器人展示、视频、课本。
教学过程：

活动一：当代机器人的大展示。
1）观看机器人的视频。

   2）演示学校吴老师的机器人。

   3）交流学生了解的机器人的用途。
活动二：了解机器人的工作原理。

1） 搜集阅读机器人工作原理的资料。
2） 交流机器人基本的工作原理。

（器人一般由执行机构、驱动装置、检测装置和控制系统和复杂机械等组成。）
活动三：未来机器人展望。
1） 学生想象理想中的未来机器人。

2） 简单说说想象中机器人如何完成工作。

3） 动手画一画你理想中的机器人。

4）展示学生绘画的机器人。
学习准备: 

1、 朗读或者默读课文《奇妙的国际互联网》。

2、 引导学生讨论归纳需要拓展的知识。

3、布置学生需要准备的工作，收集资料或者实物。

参考资料：

机器人的历史并不算长，1959年美国英格伯格和德沃尔制造出世界上第一台工业机器人，机器人的历史才真正开始。

机器人是自动执行工作的机器装置。它既可以接受人类指挥，又可以运行预先编排的程序，也可以根据以人工智能技术制定的原则纲领行动。它的任务是协助或取代人类工作的工作，例如生产业、建筑业，或是危险的工作。

分类：

家务型机器人 

操作型机器人 

程控型机器人 

示教再现型机器人 

数控型机器人 

感觉控制型机器人 

适应控制型机器人 

学习控制型机器人 

智能机器人 

搜救类机器人
在机器的心脏部分，都有一些电子部件—微处理器。正是这些微处理器控制着机器的手臂。在微处理器的内部是一个很小的晶片—芯片，里面布满了线路。它们极其微小，在其中穿梭奔突的电子全部按设定的指令有序流动着，像计划好了一样。
20年前，电路可以用来控制，比方说电子管（是一种最早期的电信号放大器件）[image: image1.jpg]


，来自动完成各种事情，但它只有一个缺点，那便是当它需要用来组成一台计算机时，便显得过于庞大笨重。这样真空管就被小小的晶体管[image: image2.jpg]


所替代，晶体管也可以自动开关。今天，若干这样的开关可以集成在最小的空间里，就在这些芯片上。这些小晶片是由硅制成的，电子元件已经被蒸制在上面了。芯片边上有导线，以便电子能够进出，于是芯片被加工成了集成电路。 

器人一般由执行机构、驱动装置、检测装置和控制系统和复杂机械等组成。 

执行机构

即机器人本体，其臂部一般采用空间开链连杆机构，其中的运动副（转动副或移动副）常称为关节，关节个数通常即为机器人的自由度数。根据关节配置型式和运动坐标形式的不同，机器人执行机构可分为直角坐标式、圆柱坐标式、极坐标式和关节坐标式等类型。出于拟人化的考虑，常将机器人本体的有关部位分别称为基座、腰部、臂部、腕部、手部（夹持器或末端执行器）和行走部（对于移动机器人）等。 

驱动装置

是驱使执行机构运动的机构，按照控制系统发出的指令信号，借助于动力元件使机器人进行动作。它输入的是电信号，输出的是线、角位移量。机器人使用的驱动装置主要是电力驱动装置，如步进电机、伺服电机等，此外也有采用液压、气动等驱动装置。 

检测装置的作用

是实时检测机器人的运动及工作情况，根据需要反馈给控制系统，与设定信息进行比较后，对执行机构进行调整，以保证机器人的动作符合预定的要求。作为检测装置的传感器大致可以分为两类：一类是内部信息传感器，用于检测机器人各部分的内部状况，如各关节的位置、速度、加速度等，并将所测得的信息作为反馈信号送至控制器，形成闭环控制。一类是外部信息传感器，用于获取有关机器人的作业对象及外界环境等方面的信息，以使机器人的动作能适应外界情况的变化，使之达到更高层次的自动化，甚至使机器人具有某种“感觉”，向智能化发展，例如视觉、声觉等外部传感器给出工作对象、工作环境的有关信息，利用这些信息构成一个大的反馈回路，从而将大大提高机器人的工作精度。
控制系统有两种方式

一种是集中式控制，即机器人的全部控制由一台微型计算机完成。另一种是分散（级）式控制，即采用多台微机来分担机器人的控制，如当采用上、下两级微机共同完成机器人的控制时，主机常用于负责系统的管理、通讯、运动学和动力学计算，并向下级微机发送指令信息；作为下级从机，各关节分别对应一个CPU，进行插补运算和伺服控制处理，实现给定的运动，并向主机反馈信息。根据作业任务要求的不同，机器人的控制方式又可分为点位控制、连续轨迹控制和力（力矩）控制。




索尼公司QRIO机器人





索尼公司AIBO机器人





本田公司ASIMO机器人

日本智能机器人：

http://v.163.com/video/2011/11/6/N/V7HFU5G6N.html#sd=V7HFU5G6N&ld=V68F91IG1&nvp=v.163.com/video/2011/11/6/N/V7HFU5G6N
中国机器人比赛：http://v.hinews.cn/page-11052.html
