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目前的机器人学习还停留在服务各类竞赛，而学生到了竞

赛场上，往往也只是一个会打开开关的“机器人”，似乎学生

反过来被机器人牵着鼻子走，而不是能驾驭玩转机器人的高手，

同时学生对机器人比赛项目的实质内涵也一无所知。一方面，

参与的学生志不在此，文化课的羁绊，又有来自家长和社会的

压力，本身对机器人领域就不够了解，也就是有比赛时被拉过

来充当一下临时演员，学生的真正能力无从展示，也没有发挥

的空间。另一方面，像足球机器人、人形机器人等大项目，要

让学生理解程序大有难度，学生的水平有限，编程的知识也是

一知半解，更别说能独立创作出贴近自己能力范围的作品。为此，

学生在机器人学习方面就形成了高不到一定层面，而基础知识

又拿不出手的困局。

基于生活打造机器人教育
文 _ 洪　洁／浙江省嘉兴市秀洲现代实验学校

关注生活“微”课堂中多效能力的生成

洞察力——发现生活智慧

学习机器人的过程中，我们常常联系生活，很多的实

例就是源于生活、用于生活，比说楼道感应灯可以用声控

模块实现，自动灌溉系统用湿度测量模块实现等。如果学

生所学得不到应用，那知识就停止于大脑中的记忆。而如

果学生能洞悉生活，作出“反应”与“联系”，并以机器

人的创作来实现，就具备了深入事物问题的能力，就能透

过现象看本质，开启机器人学习的新世界。

思维力——启迪生活想象

●  问题分解型。对复杂机器人问题的研究，学生一开

始会很茫然，找不到切入点，教师要帮助学生先将问题分解。

例如，机器人走迷宫时需对侧墙和前墙有避让，不能撞上去，

可以引导学生将这个问题分解为“前避障”和“沿墙走”，

先根据分解的问题分别进行调试，待调试成功后再混合，

问题就“化零为整”解决了。

●  流程控制型。流程图是程序设计中最常见的手段，

它是将一些文字表述的内容，改为由简洁的图形和流程线

组成，较为直观清晰地帮助学生理清各个环节之间的逻辑

关系。仍以机器人走迷宫为例，这不仅要有逻辑顺序的确定，

让机器人先判断前方还是侧方的障碍；还有逻辑是否的判

断，让机器人判断障碍时需做出其相应的动作。

●  经验分享型。生活经验往往会告诉我们许多秘密和

规律。机器人走迷宫真那么困难吗？那么先来想想我们人

是怎么走迷宫的。从迷宫的入口开始，只要沿着一侧墙壁走，

无论是左侧还是右侧，只要认准一边就一定能走出迷宫。

这样的“左手法则”和“右手法则”经验，同样适用于机

器人走迷宫。

协作力——创造生活和谐

●  互补型。机器人的创作过程主要分为结构搭建和编

写程序两部分，学生之间也存在一定的差异性。采用小组

合作式学习的方式，将具有不同学习能力的学生分在一组，

让动手能力强的同学主要负责结构搭建，让思维能力强的

同学负责程序调试，形成内在互补、外在互助的共同学习

氛围。

●  互动型。有效的小组合作式学习并不提倡个人英雄

主义。我们会发现小组里的技术能手向来很强势，也更爱

表现自己，把练习的机会总握在自己手里，而忽视与同伴

的协作关系。为此，根据学生性格特点进行分组，为他们
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找寻既合拍又能互动的搭档也是学习机器人成败的关键。

●  挑战型。强强联合的小组模式中，学生谁也不会服

输，在你追我赶的动态学习环境下，学习伙伴相互促进，

在不断寻求平衡与挑战中碰撞出“火花”，能极大满足学

生求新、求异、求变的学习需求，激发他们的内在潜能，

使思考和实践更全面、深入。

意志力——历练生活品质

调试程序是机器人项目中不可或缺的一部分，也是最

能考验学生意志品质的重要环节。有的学生就会在多次调

试过后放弃了，而有的学生则会静下心来观察出现的问题，

思考问题产生的可能性，再反复调试、验证。在看似枯燥

的机器人程序调试中，学生尝到的不仅是挫折中经验的不

断积累，更有学习、生活中坚毅和耐心品质的促成。

把握预设环节，探寻机器人教学“微”课
堂源泉

课堂时空“微”变化

●  课堂时间灵活。机器人教学的时间不会硬性地在某

个时间段进行，但大都是在学生的课余时间；也不会规定

一节课的教学活动时间，相对灵活且可自我掌控。学生可

以安排自己的时间，只要有兴趣就来参与，只要有想法就

来实践。相对开放的活动时间，依托现代多种移动网络平

台如 QQ 群、微博、Moodle 等，让学生可以随时随地的投

入学习。

●  课堂空间转变。机器人教学的课堂打破传统教室中

规中矩的排列式，而是按学习功能进行划分，有机器人拼

装区、教学区、活动区、展示区，学生可以在不同的区域

内自由穿梭，师生间的交流也会更贴近，真

正意义上实现教学互动，而不是教师居高临

下的传授。当然，我们的机器人学习也不能

局限于课堂，还要更多投入到生活大课堂中

去。

生活情境“微”创设

生活情境的有效创设，可投射到生活的

每一个角落、每一个细节，而不是空对空泛

泛而谈，或是让学生一味为了完成任务而去

机械操作。同时，情境也是让学生能主动并

维持兴趣投入整个学习过程的重要因素。学

生在学习任何一项技术时，关键是创作和应

用，是为了能学以致用。

知识体系“微”架构

学生掌握的知识需内化为体系，形成独

有的思维和方法。一方面，从纵向来看，把

握学生知识运用的迁移过程，从基础到技能，

再到应用创新的层层递进；另一方面，从横

向来看，把握学生多维度发展的弹性过程，从多向思维、

情感培养、理论扎实、技能熟练等多个维度进行考量。

实践策略“微”助推

采用循序渐进、举一反三、一举多得等方式，让学生

小组在对同一项目进行讨论时，产生不同的奇思妙想。可

能学生一时兴起的想法会不切实际，或在生活中应用有一

定困难，教师也应鼓励学生将自己的想法用实践去验证其

可行性，就算失败了也能从中总结出经验，也是一次难能

可贵的收获。还能告诉学生“只有想不到，没有做不到”，

无形中拓宽学生的思维，培养学生的多元智能和创新意识。

评价反馈“微”链接

目前，机器人教育大都还是为了竞赛服务，教学过程

较为随意，评价体系也不尽完善。可惜我们没有可借鉴的

系统化评价指标。学习如果缺乏科学合理的评价和依据，

学生则有似踩香蕉皮，滑到哪里是哪里，对学习过程起不

到监测和反馈作用。机器人教学的评价也不能只单看学生

参加竞赛的情况，要从细微量化入手，将多元反馈评价与

学生发展情况进行实时链接。

●  实践量化评价。根据每一项目的达成度、参与度，

分阶段细化评价。通过此种评价方式教师可及时了解到学

生学习过程进行到哪一阶段，还可以从中观察到小组成员

间的协作关系，更是对学生学习能力方面的一项考量。

●  档案动态评价。根据每位学生一学期过程性的成长

记录评定学生努力、进步、成长的情况。教师可以根据实

际情况增减其中的类别，也可用打勾和分值的不同形式，

来激发学生学习的内驱力。■

机器人小组合作学习


