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主讲老师：Krisa



VEX V5 机器人编程与工程实践系统课

0.1 课程大纲：学习导览

从 VEX V5 硬件认识，到机器人运动、编程逻辑、传感器应用、遥控控制和
综合项目挑战。

本节关键词

课程成果 学习路径 能力成长

系统课程 工程实践 项目挑战

一 基础知识 Introduction 二 基本运动 Motion Basic

三 编程语句 Functions 四 传感器 Sensors

五 远程控制 Remote Control



学习路径

从硬件认识，到综合项目挑战

1 基础知识

主控器、电池、电机、结构件、固件与连接。

2 基本运动

直行、后退、转弯、速度、刹车和距离参数。

3 编程语句

流程图、循环、判断、变量和程序调试。

4 传感器

碰撞传感器、距离传感器、阈值和避障任务。

5 远程控制

遥控器轴、按钮、死区变量和驾驶控制。

6 综合挑战

自动任务 + 遥控任务 + 测试记录 + 课堂展示。
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课程成果

先看学完整套课后，机器人能完成什么



课程定位

这是一套围绕 Clawbot 的 VEX V5 系统课程
使用图形化编程控制真实机器人，并在任务中学习结构、程序、传感器和工程调试。

不是零散软件教程

每个积木块都会回到一个机器人任务，而不是只记
菜单和功能。

不是单纯搭建展示

结构认识会和运动、控制、传感器、遥控任务连接
起来。

是工程实践课程

学生要观察、记录、测试、修改，让机器人从“能
动”走向“动得准”。

课程主线：认识机器人 → 控制机器人 → 让机器人判断环境 → 用机器人完成项目挑战。



能力目标

学完整套课，不只是会操作软件
课程会把机器人知识转化为可观察、可展示、可复盘的能力。

结构认知能力
能说清主控器、电机、底盘、机械臂、机械爪各自的作用。

程序逻辑能力
理解顺序、循环、判断、变量等图形化编程思想。

任务拆解能力
能把“机器人完成任务”拆成流程图和程序步骤。

工程调试能力
能根据机器人实际表现修改参数、结构或程序逻辑。

传感器应用能力
能用碰撞传感器和距离传感器完成检测、避障、阈值判断。

表达复盘能力
能用工程笔记记录问题、方案和测试结果。
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教学方法

每节课都按照同一套工程学习节奏推进
先理解任务，再动手搭建和测试。

提出任务

明确机器人要完成什么动作或挑战。

拆解流程

用语言或流程图说明机器人行动步骤。

搭建程序

在 VEXcode V5 Blocks 中完成程序。

测试修正

观察现象，记录数据，修改参数。

任务：精准前进

670 mm 精准控制的挑战
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01 . 启动指令 02 . 执行前进

03 . 距离检测 04 . 终止任务
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每节课都按照同一套工程学习节奏推进
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搭建程序
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预设目标距离

670 mm

实际运行距离 (偏差 +35mm)

705 mm

核心原因分析



课程机器人

Clawbot 是贯穿课程的标准学习机器人
它把移动底盘、控制系统、机械臂和机械爪组合在一起，适合学习 VEX V5 入门控制。

底盘
负责前进、后退、转弯，是后续运动课程的基础。

主控器与电池
主控器运行程序，电池提供电能。

智能电机
控制车轮、机械臂或机械爪的运动。

机械臂与机械爪
用于抓取、搬运、放置物体，连接远程控制挑战。
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VEX V5 classroom starter kit 
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本节轻量动手

第一节课也要有一点真实参与感
不急着写程序，先完成套件清点和工程笔记第一页。

套件清点
找出主控器、电池、智能电机、遥控器、智能线缆和车轮。

部件作用
任选 3 个部件，说出它们可能负责什么。

工程笔记
写下：我今天认识的部件、它的作用、我想让机器人完成的任务。
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工程笔记

从第一节课开始，记录自己的机器人学习过程
工程笔记不是作文，而是复盘、调试和表达项目思路。



工程笔记

从第一节课开始，记录自己的机器人学习过程
工程笔记不是作文，而是复盘、调试和表达项目思路。

工程笔记第一页

今天认识的 3 个部件：

它们分别负责什么：

我想让机器人完成的任务：

我现在最想问的问题：

记录事实
把看到的部件、现象和测试结果写下来。

记录思考
写下为什么机器人会这样运动或出错。

记录修改
下次改了什么，效果有没有变好。

形成表达
最终能讲清自己的项目思路和优化过程。
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本节总结

现在你应该知道这个系统课是什么
第一章将进入 V5 主控器、遥控器、电池和智能电机的系统认识。

学什么
硬件、运动、编程逻辑、传感器、遥控和综合项目。

怎么学
任务驱动：提出任务、拆解流程、搭建程序、测试修正。

练什么能力
结构认知、程序逻辑、任务拆解、工程调试和项目表达。

今天做什么
认识课程路径、观看成果、清点套件、写工程笔记第一页。
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学什么
硬件、运动、编程逻辑、传感器、遥控和综合项目。

怎么学
任务驱动：提出任务、拆解流程、搭建程序、测试修正。

练什么能力
结构认知、程序逻辑、任务拆解、工程调试和项目表达。

今天做什么
认识课程路径、观看成果、清点套件、写工程笔记第一页。
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下一节课

1.2 VEX V5 控制系统认识

我们将正式认识主控器、V5套件类型、主控器结构及面板操作、系统设置、设备信息查看等



感谢观看
THANKS FOR WATCHING

编 程 · 项 目 · 挑 战

主讲老师：Krisa
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