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第一章
认识麦昆 Plus



麦昆Plus简介

麦昆 Plus 是精心为初学者设计的一款可编程的智能教育机器人。支持 Mind+ 和 MakeCode 图形化编程平台，其编程
语言和编程环境简单、易理解。可以让我们快速的使用麦昆 Plus 做出许多有趣的东西。麦昆 Plus 本身就自带了多种炫酷的
技能，不仅能够带领我们走进机器人的世界，了解机器人原理，而且还可以在我们玩游戏的过程中轻松的学习编程知识。

在开始学习之前，先用一张图来简单的了解一下麦昆 Plus 具有哪些功能。在后面的使用过程中，再来对各个功能做具体
的了解。

什么是麦昆 Plus ？ 

Plus 主板正面指示图
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声音开关1 micro:bit插槽2 L2指示灯3 L1指示灯4 红外接收5 主板切换开关6

R1指示灯7 车灯8 R2指示灯9 蜂鸣器10 R3指示灯11 电池盒12

电量指示灯13 右轮胎14 L3指示灯15 巡线复位开关16 左轮胎17 充电口18

充电指示灯19 金属电机20 IIC扩展21 扩展口22 舵机扩展口23 电源指示灯24

电源开关25



组装教程

从图中可以看出，麦昆 Plus 具有很多的功能。那如何才能将这些功能运用起来呢？所以接下来的学习就尤为重要了。

Plus 主板背面指示图
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Plus 组装指示图

安装 18650 电池1 安装支架2 安装轮子3



认识micro:bit主控板

micro:bit 集成了很多基本的传感器，可以使用它制作一些有趣的小发明：板载蓝牙可以和手机互联，实现通过手机发
送指令控制单片机；无线通信功能可以实现多个 micro:bit 之间的远程通信，完成一些需要远距离控制的任务；电子罗盘可
以感知上下左右和东西南北，利用它可以制作不会迷路的装置；micro:bit 板中间的 5×5 LED 点阵显示屏，可以创作有趣的
表情包和小动画；点阵显示屏两边有两个可编程按钮，可以控制游戏操作或暂停 / 播放一首音乐……

micro:bit 还自带常见的感应装置，例如光线传感器，它在与光线有关的项目中可以派上大用处；温度传感器能感知环
境的温度。因此 micro:bit 本身就可以实现很多生活中常见的智能化功能。

micro:bit 能用来干什么？

注意：当电池电量充足的时候，LED 全亮，当电量逐渐降低后，LED 灯会逐个熄灭。当 LED 都熄灭后，就表示我们应该给
电池充电了。

麦昆 Plus 组装完成之后，先将它放在一边。接下来我们要认识一个非常最重要的主控设备——micro:bit 主控板。
micro:bit 相当于电脑的芯片，同样也是麦昆 Plus 的“大脑”，它能对数据进行处理和存储，是让麦昆 Plus“活”过来的关键。

Plus 组装指示图

安装超声波

电量显示 充电口

4 插上 micro:bit 主板5



micro:bit 功能介绍图

认识Mind+图形化编程

micro:bit 有很多支持的图形化编程软件，例如：Mind+、MakeCode、python、Scratch 等编辑器编写代码。而 Mind+ 软
件本身很多传感器，只需要拖动图形化程序块就可以完成编程。

本教程主要使用 Mind+ 进行编程，接下来我们就来学习 Mind+ 的使用方法。

micro:bit 的编程方式

Mind+ 是一款基于 Scratch3.0 开发的青少年编程软件，支持 arduino、micro:bit、掌控板等各种开源硬件，只需要拖动图
形化程序块即可完成编程，还可以使用 python/c/c++ 等高级编程语言，让大家轻松体验创造的乐趣。

Mind+ 介绍

在浏览器中输入以下网址，进入下载页面，点击立即下载则会跳转至 MIND+ 客户端下载页面，选择适合自己电脑系统
的版本下载即可。

下载地址：http://mindplus.cc

软件下载

micro:bit 只有半张信用卡大小（长 5cm* 宽 4cm），搭载的 5×5 可编程 LED 点阵、2 颗可编程按键、光敏传感器、加速度
计、电子罗盘、温度计、蓝牙等电子模块。

micro:bit 功能介绍

按钮 A 按钮 B

5*5LED 点阵
光敏传感器

加速度计

磁力计

板载蓝牙

低功耗
蓝牙模块

micro: bit 正面 micro: bit 背面

Reset 按钮

电池盒
接口

USB 接口

PROCESSOR
COMPASS
ACCELEROMETER
PINS

USB
BLE ANTENNA
RESET
BATTERY

5×5 可编程 LED 点阵 micro:bit 有 25 颗可编程 LED 灯，可为我们显示文字，数字和图标。

用 LED 作为基本的光敏传感器，可以用它检测环境光线。

可以检测当前的环境温度。

micro:bit 正面有 A,B 两颗可编程按钮，可以用来触发事件。例如：当按下 A
键，显示爱心。

可以测量当 micro:bit 被移动时的加速度，能检测到一些动作。例如：摇晃、
倾斜、自由落体。

无线通信功能可以让两块及以上的 micro:bit 之间进行无线通信，允许
micro:bit 发送和接收蓝牙信号。

2 颗可编程按键

光敏传感器

加速度计和电子罗盘

温度计

蓝牙、无线通信



按照功能划分，Mind+ 界面可分为以下几个部分（上传模式）：

搭建编程环境

类别

菜单栏

上传模式 / 实时模式

设置区

指令区

扩展

编辑区

代码查看区

串口区

项目：可以新建项目、打开项目、保存项目等。
教程：在这里能找到很多使用教程和示例程序哦！
连接设备：能检测到连接的设备，显示串口，可以选择连接或是断开设备。

“上传模式 / 实时模式”按钮：切换程序执行的模式。
上传模式：将程序上传到硬件设备中执行；
实时模式：将脚本区可执行的程序在硬件和 Mind+ 舞台中实时执行。

设置：用于设置软件主题、语言、学习基本案例，在线或加群寻求帮助。

指令模块：这里包括编程需要的许多模块和指令，将不同指令按一定逻辑结合就能实现各种各
样的功能。
扩展按钮：可以选择更多额外的道具，支持各种硬件编程。

程序编辑区：组合指令进行图形化编程的区域。通过鼠标拖拽就可以将需要的指令移动到脚本
区适当位置进行组合。
自动生成：显示图形化指令相对应的代码。
手动编辑：可自己在此区域输入代码编程。

串口区：可打开 / 关闭串口开关、滚屏开关、清出输出、波特率口、串口输入框、输出格式
控制等。
黑色区域：可显示下载状况，比如可以看到程序运行状况，显示串口通信数据等。

功能



操作二：将需要的指令模块从指令区拖放至编辑区。

操作一：点击左下角“扩展”--“主控板”--“micro:bit”

1、安装驱动

2、程序编写

有了以上作为基础，下面我们就要开始实际操作了。下面用一个简单的实例程序来具体了解在 Mind+ 中如何编写和上
传程序。下载完成并且安装成功后，先打开软件进行如下操作，具体步骤如下：

点击“教程”菜单下的“视频教程”。

点击“安装驱动”教程视频，打开课程视频悬浮窗，根据课程视频一步一步完成驱动安装，只需安装一次，再次打
开 Mind+ 无需安装。



程序下载完成之后，不要将 USB 线与 micro:bit 和电脑断开，这个时候就可以看到我们的 micro:bit 点阵屏上显示着心
形图案哦！

经过前面的学习，我们已经了解了什么是麦昆 Plus，什么是 micro:bit 以及 Mind+ 编程方式。那么接下来我们就用一些
实例程序来进一步学习如何用 micro:bit 驱动麦昆 Plus。

操作一：通过 USB 连接线将 Micro:bit 和电脑相连接。

编程完成后，再点击“上传到设备”（如果此时未连接设备，会提示“没有连接到设备”），上传过程中会显示上传进度，上传
成功后，提示框自动消失。

注意：当数据写入时，micro:bit 背面的电源指示灯会不停的闪烁，此时一定不能断开 USB 数据线哦。

操作二：点击菜单栏上“连接设备”，找到并且点击串口号
"COM-Microbit"，软件连接到设备。

3、上传程序到设备

4、下载完成



第二章
小车动起来

酷酷的麦昆 Plus 机器人，好神奇呀！

是不是已经迫不及待的想和麦昆 Plus 玩游戏了

那么我们就先让麦昆 Plus 小车动起来吧！



STEP 1 新建项目

STEP 2 添加麦昆 Plus

学习如何驱动电机

电机介绍图

模块介绍图

学习目标

电子模块

指令学习

动手实践

电机的主要功能是控制麦昆 Plus
左转、右转、前进、后退。

把程序放在这个模块中，就会一
直重复的执行模块中的程序。

控制电机的速度及方向。

电机

无限循环程序模块

电机控制模块 小车前进方向左侧车轮

小车速度最高为 255

小车运动方向

打开 Mind+ 软件，点击“项目”--“新建项目”新建一个项目。

1、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，选
择成功如下图：

2、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：



STEP 3 程序编写

1、如何删除不需要的程序模块。如下图所示。

2、将电机控制模块拖至“循环执行”模块中。如下图所示。

3、将电机模块中的“左侧”更改为“全部”，这样麦昆 Plus 左右两侧的轮子就能以 200 的速度前进。如下图所示。

4、完整程序如下图所示。

麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”，点击扩展板，可以查看所有对应的指令模块。指令模块的具体功能
见附件 1。

知 识 要 点

如何删除模块

将鼠标指针移到到想要删除的模块上，鼠标指针变为“ ”；按下鼠标

左键选中该模块，鼠标指针变为“      ”，此时拖拽模块至指令区，当鼠标

指针变为“      ”，松开鼠标左键，这样就可以轻松删除啦！

知 识 要 点

同一个模块是可以被多次拖拽使用的，模块中带有

下拉箭头 “     ” 都是可以按下进行选择的哦！像

“      ” 是可以使用键盘输入数字或者通过拖动滑动

模块来改变填入的数字！



5、最终程序如上图所示，保存项目，命名改为“小车动起来”。如下图所示。 

注：国内版的麦昆 Plus 是有主控板的切换开关的，国外版没有。

主控板安装好之后，一定要记得将
前面的切换开关拨到 micro:bit 侧。

1、连接电脑：下载程序之前，首先需要用 USB 线将
micro:bit 与电脑连接在一起。

编程完成后，再点击“上传到设备”（如果此时未连接设备，会提示“没有连接到设备”），上传过程中会显示上传进度，上传
成功后，提示框自动消失。

2、下载程序 : 点击菜单栏上“连接设备”，找到并且点击串
口号 "COM-Microbit"，软件连接到设备。

STEP 4 下载程序

3、安装主控板 : 程序下载完成后拔掉 USB 数据线，将带有程序的 micro:bit 主控板安装到麦昆 Plus 上。将 micro:bit 主
控板的点阵面朝前，插入插槽，如图所示：



前面学习了如何让麦昆 Plus 前进，可是大家想一想实际生活中，小车除了能够前进以外还可以后退，那么现在我们想让
麦昆 Plus 后退该怎样来实现呢？你是否能够结合我们所学过的知识让麦昆 Plus 以 100 的速度后退呢？

提示：改变电机控制模块的方向和速度就可以了哦！

探究思考 ?

STEP 5 效果展示
完成这些步骤后，打开麦昆 Plus 的电源开关后。麦昆 Plus 就能欢快的动起来吧！

将电源开关拨到 ON
开启麦昆 Plus

小车前进方向左侧车轮

小车速度最高为 255

小车运动方向



麦昆 Plus 在行走的过程中，可以变换出许多的表情，我

们将麦昆 Plus 的表情拍照截图，效果近似于网络上流行的

表情包素材，现在麦昆 Plus 已经成为 DF 界的表情包啦。下

面就来一起学习并制作一个会走圆形路线的表情包。

第三章
行走的表情包



1、学习差速转向原理
2、了解延时模块的作用

电机介绍图

模块介绍图

学习目标

电子模块

指令学习

电机的主要功能是控制麦昆
Plus 左转、右转、前进、后退。

显示图标模块可以让 micro:bit 点阵屏上
显示各种各样的内置图案

延时模块可以让程序暂停一段时间后继
续执行，暂停时间可以自己调整

电机停止模块可以让麦昆 Plus 停止不动

电机

显示图标模块

电机停止控制模块

延时模块

STEP 1 新建项目

STEP 2 添加麦昆 Plus

打开 Mind+ 软件，点击“项目”--“新建项目”新建一个项目。

1、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，选
择成功如下图：

2、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：

动手实践



麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”，点击扩展板，可以查看所有对应的指令模块。指令模块的具体功能
见附件 1。

1、显示表情

2、小车顺时针运动

STEP 3 程序编写

将显示图案模块拖动到如图所示位置。当主程序开始时，micro:bit 的点阵屏上就会显示心形图案。如下图所示。

小车现在已经可以显示表情了，那接下来就应该让他顺时针转圈圈了。根据差速转向原理，设置左侧电机以 200
的速度正转；右侧的电机以 50 的速度正转。如下图所示。

注：点击      还可以选择其他的图案。

右侧 > 左侧

左转

直行 左侧 > 右侧

左侧 = 右侧

右转

知 识 要 点

差速转向原理：

当左右两轮的速度和方向一致时，小车可以前进

或者后退。如果左右两轮的方向一样，速度不一

样，小车是不是就能实现左右转向呢。 



3. 小车走圆形

4. 小车停止

知 识 要 点

注意：小车走出一个完整的圆形

路线所需的时间长短与地面的摩

擦力、电池电量等因素有关，因此，

要根据实际情况进行调整哦！

让小车走圆形，主要是通过延时模块设置等待时间，使得小车行进路线为一个完整的圆形。如下图所示。

当 micro:bit 的点阵屏上显示笑脸图案时，表示麦昆 Plus 已经走完一个圆形的路线了。如下图所示。

现在小车已经能完整的行走出一个圆形路线，如果不想让它一直走下去，就需要通过电机停止控制模块让小车
停下来。将电机停止命令的“左侧”改为“全部”。这样左右两侧的电机就会停止转动。如下图所示。



6、保存项目，命名为“行走的表情包”。如下图所示。

5、完整程序如下图所示 . 

1、连接电脑：下载程序之前，首先需要用 USB 线将
micro:bit 与电脑连接在一起。

2、下载程序 : 点击菜单栏上“连接设备”，找到并且点击串
口号 "COM-Microbit"，软件连接到设备。

STEP 4 下载程序



STEP 5 效果展示 
完成上面的步骤之后，打开电源开关，我们的麦昆 Plus 就变成行走的表情包啦！而且我们可以清楚的看到麦昆 Plus 在

行走的过程中 micro:bit 显示的是心形的表情，停止行走后 micro:bit 显示笑脸的表情。

行走途中 : 心形 行走完成 : 笑脸

小车的左右两个电机在不同的速度和方向下，小车的运动状态应该怎样的呢？按照第一组的例子，动手编写程序并完成
下面的表格吧！提示：改变电机控制模块的方向和速度就可以了哦！

探究思考 ?

组别 小车运动状态
右侧电机左侧电机

速度

1

2

3

4

5

200 前进

200

50

200

200

前进

前进

后退

后退

200 前进 小车前进

50

200

200

200

前进

前进

后退

前进

方向 速度 方向

注：国内版的麦昆 Plus 是有主控板的切换开关的，国外版没有。

主控板安装好之后，一定要记得将
前面的切换开关拨到 micro:bit 侧。

编程完成后，再点击“上传到设备”（如果此时未连接设备，会提示“没有连接到设备”），上传过程中会显示上传进度，上传
成功后，提示框自动消失。

3、安装主控板 : 程序下载完成后拔掉 USB 数据线，将带有程序的 micro:bit 主控板安装到麦昆 Plus 上。将 micro:bit 主
控板的点阵面朝前，插入插槽，如图所示：



不知道大家有没有看过经典动画片《黑猫警长》？黑猫警长每次

出警都会开着帅气的警车去抓不法分子。当警笛鸣响，警灯闪起

的时候，帅气的黑猫警长就变得更加高大了。那么现在就来制作

一款属于自己的城市守护者——警车吧！

第四章
城市守护者——警车

POLICE



1. 学习蜂鸣器模块的使用
2. 学习 RGB 灯模块的使用

蜂鸣器、RGB 灯介绍图

模块介绍图

学习目标

电子模块

指令学习

蜂鸣器，做为输出模
块，可以用来播放音乐

RGB 灯，可以设置灯珠
颜色和灯光效果

蜂鸣器 RGB 灯

控制 RGB 灯的颜色

调用 makecode 内置的音乐

RGB 灯控制模块

播放旋律模块

动手实践

STEP 1 新建项目

STEP 2 添加麦昆 Plus

打开 Mind+ 软件，点击“项目”--“新建项目”新建一个项目。

1、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，选
择成功如下图：

2、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：



麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”，点击扩展板，可以查看所有对应的指令模块。指令模块的具体功能
见附件 1。

1、警车行驶的程序编写

STEP 3 程序编写

设置警车以 200 速度前进，并将电机的“左侧”更改为“全部”，如下图所示。

2、警灯的程序编写

首先我们让麦昆 Plus 的左侧 RGB 灯显示红色，右侧的 RGB 灯显示蓝色。如下图所示。

因为警车的警灯是交替显示的，所以接下来我们需要将麦昆 Plus 的左侧 RGB 灯显示蓝色，右侧的 RGB 灯显示
红色。如下图所示。

知 识 要 点

大家知道为什么警灯是红色和蓝色的吗？

1. 从警灯的作用上来说，警灯的主要目的是为了告

诫行人让道，提醒人们注意和警觉，以防发生事故。

2. 红色是暖色系中的原色，具有警示作用，蓝色是冷

色系中的原色，代表戒备与秩序。



3、警笛的程序编写

4、完整程序如下图所示。

5、保存项目，命名为“城市守护者—警车”。如下图所示。

这里我们用“播放旋律”模块中的内置旋律“dadadum”来模拟警笛的声音。如下图所示。



上面我们学习了如何用 makecode 内置的音乐模块来模拟警车的警笛声音，那你想不想自己制作美妙的旋律呢？如果
想让麦昆 Plus 也能帮你实现哦。主要用如下图所示的“播放音调”模块来实现。

探究思考 ?

注意：
1. 在麦昆 Plus 的左侧，设置了蜂鸣器开关，在使
用蜂鸣器的时需要打开蜂鸣器开关。
2. 蜂鸣器和 P0 口时共用的，如果在后面的使用
过程中需要用 P0 口作为输入输出时，只需要将
蜂鸣器开关关闭就可以了。

开

关

1、连接电脑：下载程序之前，首先需要用 USB 线将
micro:bit 与电脑连接在一起。

2、下载程序 : 点击菜单栏上“连接设备”，找到并且点击串
口号 "COM-Microbit"，软件连接到设备。

STEP 4 下载程序

STEP 5 效果展示

注：国内版的麦昆 Plus 是有主控板的切换开关的，国外版没有。

3、安装主控板 : 程序下载完成后拔掉 USB 数据线，将带有程序的 micro:bit 主控板安装到麦昆 Plus 上。将 micro:bit 主
控板的点阵面朝前，插入插槽，如图所示：

主控板安装好之后，一定要记得将
前面的切换开关拨到 micro:bit 侧。

编程完成后，再点击“上传到设备”（如果此时未连接设备，会提示“没有连接到设备”），上传过程中会显示上传进度，上传
成功后，提示框自动消失。



下面我们就根据曲谱，自己制作一首简单的歌曲吧！

“C”是音符 do（即音符 1），字母前面的“中”是
音符的音高，即“中”表示中音，那么“中 C”就表示
中音 do；“1”是节拍，节拍关系到曲子的快慢和节
奏。音调与简谱的对应关系如下图：
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单击此处会出现一个键
盘，用来选择音调 选择音调的节拍



人类所看见的物体，是光线照射在该物体上，经过反射和折射后的光线就会形成我们

眼中的图案。其实眼睛是非常灵敏的光接收器，不论光线太强还是太弱对眼睛都是有

伤害的，光线太强的时候会刺眼，我们会通过遮挡眼睛和遮挡光线的方式来保护眼

睛。光线太弱的时候会看不清东西，我们会通过调亮灯光的方式来保护眼睛。那么我

们如何才能知道当前光线的亮度值变化呢？这就需要麦昆 Plus 来帮忙了。 

第五章
感光机器人

WOW



1. 学习光线传感器
2. 运用数字显示模块

光线传感器介绍图

模块介绍图

学习目标

电子模块

指令学习

Micro:bit 的 LED 点阵屏具有感
光的元件，它可以感知光线的亮
度值，可以直接将光线的亮度值
转化为电信号输出。

读取光线的亮度值，范围为“0~255”，
表示光的亮度由弱至强

显示文字模块是将文字或数字显
示在 micro:bit 点阵屏上

读取光线的亮度值模块

显示文字模块

光线传感器

动手实践

STEP 1 新建项目

1. 打开 Mind+ 软件，点击“项目”--“新建项目”新建一个项目。



 2、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，
选择成功如下图：

3、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：

麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”。

1、将显示模块放入无限循环模块中，这样感光机器人的眼睛就可以一直读取光线的亮度值啦。如下图所示。

STEP 2 程序编写

注：显示文字模块默认显示“hello world”。

2、因为 micro:bit 的点阵屏上会实时显示当前环境光亮度的值，所以需要将“读取环境光强度”模块放入到显示模块中。如下图所示。

3、完整程序如下图所示。

4、保存项目，在项目命名区将项目名称改为“感光机器人”。



1、连接电脑：下载程序之前，首先需要用 USB 线将
micro:bit 与电脑连接在一起。

2、下载程序 : 点击菜单栏上“连接设备”，找到并且点击串
口号 "COM-Microbit"，软件连接到设备。

STEP 3 下载程序

注：国内版的麦昆 Plus 是有主控板的切换开关的，国外版没有。

3、安装主控板 : 程序下载完成后拔掉 USB 数据线，将带有程序的 micro:bit 主控板安装到麦昆 Plus 上。将 micro:bit 主
控板的点阵面朝前，插入插槽，如图所示：

主控板安装好之后，一定要记得将
前面的切换开关拨到 micro:bit 侧。

编程完成后，再点击“上传到设备”（如果此时未连接设备，会提示“没有连接到设备”），上传过程中会显示上传进度，上传
成功后，提示框自动消失。



在生活中，不同的生活地点对应的光线亮度也是不相同的，那么下面就去探究一下这些地点所对应的具体光线亮度是多
少吧！思考，每个环境的光线亮度设计合理吗？

探究思考 ?

STEP 4 效果展示
上面的步骤都完成后，打开麦昆 Plus 的电源开关，这时候就可以通过 micro:bit 的点阵屏观察到当前光线的亮度值大小

啦！下面我对办公室和摄影棚这两个不同的地点进行了光线的亮度值测试。

地点

办公室

摄影棚

光线亮度值

注：实验数据仅供参考。
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255

地点

厨房

客厅

卧室

书房

光线亮度值



大家听说过飞蛾扑火的故事吗？可是为什么飞蛾会朝着有火光的地方飞呢？经过科

学家们长期观察和实验，发现飞蛾扑火是一种“天文导航”。飞蛾在夜间飞行时，依靠

月光来判定方向。飞蛾看到灯光，将灯光误认为月光。因此，飞蛾是在用这个假“月光”

来进行方向辨别的。下面就来利用麦昆 Plus 可以感知光线亮度的 “眼睛” 来制作一只

飞蛾机器人吧！

第六章
飞蛾机器人



1. 学习条件判断模块
2. 运用流程图辅助编程

模块介绍图

学习目标

指令学习

当满足条件时，执行语句 1；
如果不满足，执行语句 2。

比较左右两边的大小

双分支判断模块 比较运算符“>”模块

动手实践

语句 1

语句 2

STEP 1 新建项目

STEP 2 添加麦昆 Plus

打开 Mind+ 软件，点击“项目”--“新建项目”新建一个项目。

1、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，选
择成功如下图：

2、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：

麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”，点击扩展板，可以查看所有对应的指令模块。指令模块的具体功能
见附件 1。



知 识 要 点

1、条件判断模块中的“      ”，可以

按下添加条件判断的分支语句，

“      ” 可以按下删除分支语句。添

加分支条件后的模块如下图：

2、点击运算符，可以选择不

同的比较运算符。

STEP 3 程序编写

1、当光的亮度达到一定值（样例中为 100）的时候，飞蛾机器人就可以向光的方向前进；当光的亮度小于一定值（100）的
时候，飞蛾机器人就在原地旋转。根据上面所描述的功能就可以画出对应的流程图来帮助我们编程哦！如下图所示。

2、将条件判断模块放入循环执行中，这样就可以实时处理条件判断模块了。如下图所示。

3、判定条件语句“读取环境光强度 >100”，是整个程序的关键，在程序执行的过程中判断该条件是否成立，根据判断的结
果执行不同的操作。如下图所示。



4、当“读取环境光强度 >100”这个判定条件成立时，执行前进语句并且设置前进的速度为当前的亮度级别。如下图所示。

5、当“读取环境光强度 >100”这个判定条件不成立时，就执行转圈语句。如下图所示。

6. 完整程序

>

知 识 要 点

判定条件“                                     ”

需要设置一个合适的光线亮度临界值，如果临界值太大，则需要很强的光线飞蛾机器人才

能向前运动；如果临界值太小，飞蛾机器人就会一直向前运动，不会执行原地转圈的程序。

所以需要大家根据所在的环境，选择合适的临界值。

7. 保存，在命名保存区将项目名称改为“飞蛾机器人”。



1、连接电脑：下载程序之前，首先需要用 USB 线将
micro:bit 与电脑连接在一起。

2、下载程序 : 点击菜单栏上“连接设备”，找到并且点击串
口号 "COM-Microbit"，软件连接到设备。

STEP 4 下载程序

注：国内版的麦昆 Plus 是有主控板的切换开关的，国外版没有。

3、安装主控板 : 程序下载完成后拔掉 USB 数据线，将带有程序的 micro:bit 主控板安装到麦昆 Plus 上。将 micro:bit 主
控板的点阵面朝前，插入插槽，如图所示：

主控板安装好之后，一定要记得将
前面的切换开关拨到 micro:bit 侧。

编程完成后，再点击“上传到设备”（如果此时未连接设备，会提示“没有连接到设备”），上传过程中会显示上传进度，上传
成功后，提示框自动消失。



STEP 5 效果展示
完成上面的步骤后，打开飞蛾机器人的电源开关，这时候我们的麦昆 Plus 就变成了一只向着光前进的飞蛾机器人了。当

光的亮度值大于 100 时，飞蛾机器人前进的速度随着亮度值的增加而变快；当亮度值小于 100 时，飞蛾机器人就失去辨别的
方向，所以只能原地转圈。是不是很有趣，快来一起和飞蛾机器人玩游戏吧！

一起玩飞蛾赛跑吧！和小伙伴们比一比看谁的飞蛾机器人更厉害。比赛规则：用手电筒引导飞蛾机器人前进，从起点出
发绕过前方的障碍物到达终点，用时最短者获胜。不许犯规哦！

提示：如果飞蛾机器人在转圈的过程中速度很快，那么就很难控制飞蛾机器人听我们的指挥。所以调节转圈的速度是让
飞蛾机器人听话的关键哦！

探究思考 ?



当我们还在拿着尺子测量距离的时候，测距小达人已经可以用它的“大眼

睛”——超声波来帮助我们测量距离了。

第七章
测距小达人

100M



1、了解什么是超声波
2、学习超声波工作原理

模块介绍图

学习目标

指令学习

读取超声波传感器测量的距离
值，需要设定好超声波传感器
上发射端和接收端。
距离单位为 cm/inch。

读取超声波传感器模块

超声波如何测距？
超声波之所以能够测距，是因为超声波发射器向某一方向发射超声波，在发射时刻的同时开始计时，超声波在空气中传

播时碰到障碍物就立即返回来，超声波接收器收到反射波就立即停止计时。

什么是超声波呢？
我们知道，当物体振动时会发出声音。科学家们将每秒钟振动的次数称为声音的频率，它的单位是赫兹。我们耳朵能听得

到的声波频率为 20Hz-20000Hz。当声波的振动频率大于 20000Hz 或小于 20Hz 时，便听不见了。因此，把高于 20000Hz 的
声波称为“超声波”。

超声波传感器在把接收到的声波信号转换成电信
号，一般常用的超声波传感器由压电晶片组成的。内部结
构如下图所示。

超声波介绍图

电子模块

超声波的发射端发射处超声波，超
声波遇到障碍物反射回接收端。

超声波传感器

S

t

θ

H
超声波接收

超声波发射

障碍物

电极 压电晶片

共振板



STEP 3 程序编写
1、将显示文字模块放入在循环执行模块中，这样测距小达人的“大眼睛”就可以一直测量距离了。如下图所示。

动手实践

硬件连接
超声波引脚连线方式如下图：

TR
IG
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N
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+
5V

+5V
GND
P2
P1

STEP 1 新建项目

STEP 2 添加麦昆 Plus

打开 Mind+ 软件，点击“项目”--“新建项目”新建一个项目。

1、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，选
择成功如下图：

2、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：

麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”。



2、因为 micro:bit 的点阵屏上会实时显示当前超声波测量的距离值，所以需要将读取到的距离值放入到显示模块中，为
防止读值过快，需要加上延时模块延长显示时间。如下图所示。

3、完整程序如下图所示。

4、保存项目，命名为“测距小达人”。

知 识 要 点

“T”是超声波控制端，在超声波传感器上对应的“trig”；“E”是超声波的返回端，在超声波超感器上对应的

“echo”。在麦昆 Plus 上，“trig”对应的是“P1”引脚，“echo”对应的是“P2”引脚，所以我们需要将读取超声波传

感器模块中的引脚口设置成对应的“P1”、“P2”。



1、连接电脑：下载程序之前，首先需要用 USB 线将
micro:bit 与电脑连接在一起。

2、下载程序 : 点击菜单栏上“连接设备”，找到并且点击串
口号 "COM-Microbit"，软件连接到设备。

STEP 4 下载程序

注：国内版的麦昆 Plus 是有主控板的切换开关的，国外版没有。

3、安装主控板 : 程序下载完成后拔掉 USB 数据线，将带有程序的 micro:bit 主控板安装到麦昆 Plus 上。将 micro:bit 主
控板的点阵面朝前，插入插槽，如图所示：

主控板安装好之后，一定要记得将
前面的切换开关拨到 micro:bit 侧。

编程完成后，再点击“上传到设备”（如果此时未连接设备，会提示“没有连接到设备”），上传过程中会显示上传进度，上传
成功后，提示框自动消失。

STEP 4 效果展示
完成了上面的操作后，开启电源开关，就可以拿着测距小达人去测量距离了。测出来的距离会在 micro:bit 上显示出来

哦！



怎样利用测距小达人来测量身高呢？

探究思考 ?

想要获得精确的身高，你可能需要注意：

固定超声波的位置和方向

在 10cm 范围进行校准，防止出现大的偏差
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随着科技的发展，现在很多汽车上都装有倒车雷达。倒车时，倒车雷达利用超声波原

理，计算出车体与障碍物之间的距离，然后提示给司机，从而协助司机进行倒车操作。

倒车雷达的出现降低了司机在倒车时的风险，对一些新手司机来说也是非常的便利。

倒车雷达究竟是怎样实现的呢？下面就用麦昆 Plus 结合超声波传感器制作出一个

能实现倒车雷达功能的“倒车机器人”吧！

第八章
倒车机器人

PROCESSORCOMPASSACCELEROMETER
PINS

USB
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STOP!



1. 学习使用变量模块
2. 学习如何在条件模块中嵌套一个条件模块

学习目标

动手实践

超声波介绍图

电子模块

超声波的发射端发射处超声波，超
声波遇到障碍物反射回接收端。

超声波传感器

模块介绍图

反装超声波

指令学习

表示各种变化的量，可自由创建
数字变量、字符串变量、列表。

在倒车机器人这个项目中，需要超声波传感器实时检测机器
人尾部与障碍物之间的距离。所以下面我们就对机器人做一
些小改造，将超声波拆下来反着安装在扩展支架上。

给变量 distance 赋值，设置变量成功
后，模块将默认为：distance=0。

变量模块

变量赋值模块



知 识 要 点

什么是变量

变量是指在某一变化过程中，可以取不同数值的量。

在这里，我们可以将变量理解成一个用来存储数据的盒子，盒子里

面可以暂时存放各种各样的数据。比如我们用变量来存放整数，装

了 1 之后，再装 2 的话，1 会被 2 替换掉，去盒子里只会拿到 2 这个

数字。装入的新数据会替换盒子里面的旧数据。

3

2

1

STEP 1 新建项目

STEP 2 添加麦昆 Plus

STEP 3 程序编写

打开 Mind+ 软件，点击“项目”--“新建项目”新建一个项目。

1、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，选
择成功如下图：

2、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：

麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”。

1、新建一个名为“distance”的变量。如下图所示。

①在指令区用鼠标左键点击“变量”；
③输入新变量名“distance”；

②在指令区右边的变量下点击“新建数字类型变量”；
④变量名输入完成后，点击“确定”就可以了；



2、在倒车机器人项目中，我们需要实时检测超声波传感器测量的距离值，将超声波传感器测量的距离值赋值给变量
“distance”。如下图所示。

3、倒车机器人会自动根据超声波测出的距离来判断是否停车，当倒车机器人与障碍的距离比较近时（样例中为：
distance<30cm），倒车机器人自动停车；当倒车机器人与障碍物比较远时，倒车机器人就开始后退；为了与现实生活中的
汽车泊车程序相似，我们在倒车的过程中加上蜂鸣器，起到倒车警示作用。

具体要怎样实现停车和倒车的功能呢？为了方便理解，下面我们用流程图来帮助大家梳理一下知识点吧！

4、根据流程图，我们先来完成停车和倒车的部分。如下图所示。

当需要调用超声波距离值时，直接使用变量“distance”就可以了。如下图所示。

NO

NO

distance<30

distance<200

开始

停车 倒车

播放音效 不播放音效

YES

YES



5、蜂鸣器的警示声在倒车状态下才有效，所以蜂鸣器启动的条件判断是建立在倒车的基础下的，我们应该将“dis-
tance<200”这个条件判断模块嵌套到倒车状态下。如下图所示。

6、完整程序如下图所示。

1、连接电脑：下载程序之前，首先需要用 USB 线将
micro:bit 与电脑连接在一起。

2、下载程序 : 点击菜单栏上“连接设备”，找到并且点击串
口号 "COM-Microbit"，软件连接到设备。

STEP 4 下载程序

编程完成后，再点击“上传到设备”（如果此时未连接设备，会提示“没有连接到设备”），上传过程中会显示上传进度，上传
成功后，提示框自动消失。



STEP 4 效果展示
完成上面的步骤后，我们在倒车机器人的尾部放一个障碍物，打开倒车机器人的电源开关，这时候可以看到，当倒车机器

人的超声波传感器检测到的距离大于 200 时，执行倒车；检测到的距离大于等于 30 小于等于 200 时，倒车的过程中会有警
报提示；检测到的距离小于 30 时，停车。

距离 >200cm
倒车

距离 <30cm
停车

30cm≤距离≤200cm
倒车过程中伴有蜂鸣器警报声

小提示：超声波的朝向和小车前进的方向一致。

上面学习了如何制作倒车机器人，倒车机器人是在倒车的过程中检测车位上的障碍物，当离障碍物很近的时候小车停止
运动，那现在想让机器人避开障碍物又该怎么实现呢？我们可以根据下面的流程图做一个避障机器人吗？

探究思考 ?

distance<30

开始

左转/右转 前进

注：国内版的麦昆 Plus 是有主控板的切换开关的，国外版没有。

3、安装主控板 : 程序下载完成后拔掉 USB 数据线，将带有程序的 micro:bit 主控板安装到麦昆 Plus 上。将 micro:bit 主
控板的点阵面朝前，插入插槽，如图所示：

主控板安装好之后，一定要记得将
前面的切换开关拨到 micro:bit 侧。



循“轨”蹈矩机器人喜欢按照地图去寻宝，不管地形多么复杂，它都能够

沿着轨迹去探知未知的世界。下面就带着机器人一起去寻宝吧！

第九章
循“轨”蹈矩机器人

TRAIN



巡线传感器介绍图

模块介绍图

巡线传感器工作原理

电子模块

指令学习

巡线传感器帮助机器人进行白线或者黑线
的跟踪，可以检测白背景中的黑线，也可以
检测黑背景中的白线。

读取巡线传感器 L1、L2、L3、R1、R2、R3 
的输出值 。

比较左右两个值是否相等，相等
则为“真”，不等则为“假”

两个条件同时成立（都为真）的条件下
“逻辑与”的运算结果为“真”，否则为“假”

巡线传感器模块

逻辑“与”模块

比较运算符“等于”模块

巡线传感器

1. 学习巡线传感器的工作原理
2. 理解逻辑“与”

巡线传感器是怎样工作的呢？

麦昆 Plus 的主板上集成了六个
巡线传感器的检测头，每个检测
头都有两个红外探头。

当巡线传感器检测到地图上的黑
线时，输出“1”。
当巡线传感器没有检测到地图上
的黑线时，输出“0”。

红外发射器

红外接收器

学习目标

L1 没检测黑色
指示灯灭

输出 0

注意：
1. 巡线传感器检测到的颜色为深色
时，则吸收所有的颜色光（包括红外
线）而导致红外发射器发出的红外
光线不能被反射回来。
2. 这里输出值 “0” 和 “1” 不是指高低
电平，而是将读取的灰度值进行处
理后得到的值。

R1 检测黑色
指示灯亮

输出 1



L1 巡线 R1 巡线

动手实践

STEP 3 程序编写

我们的机器人可以沿着地图上的黑色轨迹行走，如果没有地图可以自己绘制黑色轨迹或者使用黑色胶带代替地图（本项
目中应用到 R1、L1 这两个巡线探头）。

知 识 要 点

自己绘制黑色轨迹时，L1、R1 这两

个传感器需要同时保持在黑色轨

迹上，地图上的黑线宽度就可以

保证 L1、R1 传感器同时在黑线上。

必须在
黑线内

STEP 1 新建项目

STEP 2 添加麦昆 Plus

打开 Mind+ 软件，点击“项目”--“新建项目”新建一个项目。

1、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，选
择成功如下图：

2、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：

麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”。



1、机器人沿着黑线轨迹行进的过程中会遇到以下情况：

2、根据上述机器人可能遇到的情况制作出对应的流程图。

3、在这个项目中，判断条件有两个，R1 传感器检测的结果与 L1 传感器检测的结果，所以需要逻辑“与”模块将这两个判断
条件组合起来。

注意：这个程序就表示：L1 巡线传感器检测到黑线，R1 巡线传感器也检测到黑线。

状态示意图 状态描述

L1、R1 两个传感器
都在黑线上

左侧传感器检测到黑线
右侧传感器检测到黑线

L1 传感器在黑线上
R1 传感器不在黑线上

L1 传感器不在黑线上
R1 传感器在黑线上

左侧传感器检测到黑线
右侧传感器未检测到黑线

左侧传感器未检测到黑线
右侧传感器检测到黑线

L1 = 1
R1 = 1

直行

L1 = 1
R1 = 0

L1 = 0
R1 = 1

左转

右转

巡线传感器状态 输出值 电机运行状态

NO

NO

L1检测到黑线
R1检测到黑线

L1检测到黑线
R1未检测到黑线

L1未检测到黑线
R1检测到黑线

开始

直行

右转 左转

YES

YES

YES

NO

4、根据流程图，先来完成直行的程序，直行的状态是：左侧传感器（L1）检测到黑线，右侧传感器（R1）检测到黑线。 



5、然后完成机器人右转的程序，右转的状态是：左侧传感器（L1）没有检测到黑线，右侧传感器（R1）检测到黑线。

6、最后完成机器人左转的程序，左转的状态是：左侧传感器（L1）检测到黑线，右侧传感器（R1）没有检测到黑线。



7、完整程序如下图所示。

8、保存，在命名保存区将项目名称改为“循轨蹈矩机器人”。

注意：如果循轨蹈矩机器人在巡线的过程中，出现转弯太小或转弯太大的情况，可以通过调节电机的速度来改善。

1、连接电脑：下载程序之前，首先需要用 USB 线将
micro:bit 与电脑连接在一起。

2、下载程序 : 点击菜单栏上“连接设备”，找到并且点击串
口号 "COM-Microbit"，软件连接到设备。

STEP 4 下载程序

编程完成后，再点击“上传到设备”（如果此时未连接设备，会提示“没有连接到设备”），上传过程中会显示上传进度，上传
成功后，提示框自动消失。



麦昆 Plus 的巡线传感器在出厂的时候就已经对它进行过校准了，都可以正常使用。如果我们手中拿到的产品不能准确的
识别黑色线条，或者受光线影响，识别率差，那么可以尝试做一下巡线传感器的校准。

扩展

下图红圈内的按钮即为校准按键 将小车放到地图上的黑色校准区域内，确保所有的巡线传感器都在
黑色校准区域内，按下校准按键 1 秒钟，车前的两个 RGB 灯闪烁绿
色，表示校准完成，松开按键就可以了。
注意：打印机打印的黑色是无法正确识别为黑色，黑色胶带、印刷地
图可以正常使用。

在生活中，扫地机器人逐渐成为我们的居家必备品，他可以自主充电，按时对地面进行清洁，但是为了防止它在扫地的过
程中跌下台阶，所以它需要具备防止跌落的功能。防跌落功能的实现是需要依靠扫地机器人底部的多个探测器，麦昆 Plus 具
有 6 个巡线传感器探头，刚好满足这个条件。下面就来制作一款扫地机器人吧！用地图中的黑线来模拟台阶的边缘，让扫地
机器人只能在黑线内行驶哦！

探究思考 ?

注：国内版的麦昆 Plus 是有主控板的切换开关的，国外版没有。

3、安装主控板 : 程序下载完成后拔掉 USB 数据线，将带有程序的 micro:bit 主控板安装到麦昆 Plus 上。将 micro:bit 主
控板的点阵面朝前，插入插槽，如图所示：

主控板安装好之后，一定要记得将
前面的切换开关拨到 micro:bit 侧。



当小车行至十字路口时，它应该作何选择呢？每条路都不相同，如

果小车需要将每条路都走一次，并且只走一次又该怎样实现呢？下

面就一起来做一个可以进行道路选择的小车吧！

第十章
道路选择

GO! GO!

NO! N
O!

NO! N
O!



学习使用多个巡线探头配合

学习目标

动手实践

STEP 3 程序编写
1、在这个项目中，我们需要使用到地图 2。让小车从起点出发，走遍地图上所有的黑线轨迹，应该怎样做呢？
只要小车在巡线的过程中，到达十字路口处转弯，路口尽头处调头。一直重复这个步骤就可以了。

起点

STEP 1 新建项目

STEP 2 添加麦昆 Plus

打开 Mind+ 软件，点击“项目”--“新建项目”新建一个项目。

1、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，选
择成功如下图：

2、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：

麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”。



2、首先完成巡线部分的程序。

3、当 L1、R1 两个传感器都没有检测到黑线，说明小车驶出黑色轨迹，让小车原地转圈直到再次找到黑色轨迹为止。



4、当 L2、R2 两个传感器都检测到黑线时，说明小车到达了十字路口或路口的尽头，小车需要原地转圈再次去找黑色轨
迹。



5、完整程序如下图所示：

注意：小车出现转弯太小或转弯太大的情况，可以自己对电机的速度进行调节。

1、连接电脑：下载程序之前，首先需要用 USB 线将
micro:bit 与电脑连接在一起。

2、下载程序 : 点击菜单栏上“连接设备”，找到并且点击串
口号 "COM-Microbit"，软件连接到设备。

STEP 4 下载程序



完成上面的步骤后，将小车放到准备好的地图 2 上，打开小车的电源开关。具体的执行效果如下图所示：
STEP 5 效果展示

起点

这个项目中，小车行驶到十字路口的时候，自己优先选择的是右转，那我们是否可以在右转的过程中让右侧 RGB 灯闪烁
一下呢？在路口尽头的时候让左右两侧的 RGB 灯同时闪烁一次再去完成调头操作。

小提示：要完成的功能很简单，只需要在上面的程序中加上设置 RGB 灯模块就可以了。

探究思考 ?

编程完成后，再点击“上传到设备”（如果此时未连接设备，会提示“没有连接到设备”），上传过程中会显示上传进度，上传
成功后，提示框自动消失。



大家都知道，遥控器在生活中被广泛的应用。因为它可以使我们不

接触设备，从而达到控制设备。这对我们的生活和工作带来很大的

便捷，而最常使用的是红外遥控器。接下来就用红外遥控器结合麦

昆 Plus 身上的红外接收器制作一个“红外遥控机器人”。

第十一章
红外遥控机器人

0

1
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34
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67
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EQ
ST/REPT

Z

Z

Z



1. 学习如何使用函数模块
2. 学习如何使用红外遥控器控制电机

学习目标

动手实践

红外接收介绍图

电子模块

将红外遥控器发来的红外
光信号转换成电信号。

红外接收器

模块介绍图

红外遥控对应码值

指令学习

接收和读取红外信号的值。

当一个连续的动作，需要在程序中多次
出现时，为了使得程序更加清楚，需要
定义子函数。

在程序中，需要使用到子函数的功能
时，将调用模块拖入到程序中。

红外信息接收指令

定义子函数

调用子函数

这个项目中，要用到红外遥控器来控制机器人，所以需要了解红外遥控器上的按键所对应的码值，每个按键都对应了一
个转换后的十进制数。

码值按键
红色按钮

VOL+
FUNC/STOP

左箭头
暂停

右箭头
下箭头
VOL-

码值按键
上箭头

0
EQ

ST/REST
1
2
3
4

码值按键
5
6
7
8
9

0

1 2 3

4 5 6

7 8 9

EQ
ST/

REPT

255
127
191
223
95
159
239
111

175
207
79
143
247
119
183
215

87
151
231
103
167



1、首先找到我们要使用的当”红外接收到数据“指令，并将当”红外接收到数据“拖到编辑区。如下图所示。

Step 3 Programming

STEP 1 新建项目

STEP 2 添加麦昆 Plus

打开 Mind+ 软件，点击“项目”--“新建项目”新建一个项目。

1、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，选
择成功如下图：

2、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：

麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”。

将红外信息接收指令拖到编辑区后，请在变量指令区会新建一个名叫“message”的变量，是用来存放红外遥控器的码
值。如下图所示。



知 识 要 点

2、创建一个名为“前进”的功能函数。如下图所示。

3、再用同样的方法创建“后退”、“左转”、“右转”这几个功能函数。创建好自定义的功能函数后，对应的功能函数模块会自
动出现在编辑区，在函数指令区也可以找到对应的调用子函数模块。所有功能函数创建成功后如下图所示：

①在指令区用鼠标点击“函数”；
③在“添加一个自定义模块”中，将函数名“积木名称”改成“前进”；

②在“函数”指令区点击“自定义模块”；
④上面步骤完成之后，点击“完成”就可以了。

什么是函数？

函数是指一段可以直接被另一段程序引用的程序，也可以叫做子程序或者方法。

通常我们将一段较大的程序分成多个程序块，每一个程序块都用来实现一个特定的功能。将经常使用的功能封装起

来，在需要使用时可以由其他主函数或子函数直接调用，并且同一个函数可以被调用多次。使用函数不仅可以减少重

复编写程序段的工作量，还能提高程序的利用率。



按下按键2
message=119

按下按键4
message=215

按下按键6
message=151

按下按键8
message=103

接收红外到消息

前进

左转
右转

后退

4、我们使用红外遥控器上的按键 2、4、6、8 来控制小车完成指定的功能呢？下面我们就用一个流程图来分析一下吧！

5、从流程图中可以看出，按下按键对应的的码值，然后判断该码值是否符合条件。当红外遥控器的码值“message=119”
时，调用前进函数；红外遥控器的码值“message=215”时，调用左转函数；红外遥控器的码值“message=151”时，调用左转
函数；红外遥控器的码值“message=103”时，调用后退函数。具体程序如下图所示 :

6、上面的程序只是一个框架，是程序的一部分，具体的功能需要在功能函数中来实现。下面我们以前进功能函数为例，我
们应该怎样实现按下按键 2，小车就前进呢？我们只需要在前进功能函数中加上一个电机驱动模块就可以了。如下图所示。



其实只要我们逻辑清晰，程序的实现是很简单的。接下来“后退”、“左转”、“右转”功能函数的实现，就大家自己完成吧！完
整程序如下图所示。

7、保存项目，在项目命名区将命名改为“红外遥控机器人”。

1、连接电脑：下载程序之前，首先需要用 USB 线将
micro:bit 与电脑连接在一起。

2、下载程序 : 点击菜单栏上“连接设备”，找到并且点击串
口号 "COM-Microbit"，软件连接到设备。

注：国内版的麦昆 Plus 是有主控板的切换开关的，国外版没有。

3、安装主控板 : 程序下载完成后拔掉 USB 数据线，将带有程序的 micro:bit 主控板安装到麦昆 Plus 上。将 micro:bit 主
控板的点阵面朝前，插入插槽，如图所示：

主控板安装好之后，一定要记得将
前面的切换开关拨到 micro:bit 侧。

编程完成后，再点击“上传到设备”（如果此时未连接设备，会提示“没有连接到设备”），上传过程中会显示上传进度，上传
成功后，提示框自动消失。



完成上面的步骤之后，打开机器人的电源开关，用红外遥控器来遥控我们的机器人吧！

上面程序已经可以实现用红外遥控器控制机器人了 ，可是在控制的过程中发现，一旦机器人运行起来它就会一直运行，
只有关闭它的电源开关机器人才会停下来。这样对我们来说是非常不方便的，下面就留给大家一个任务吧！

任务：通过红外遥控器上的红色按键控制机器人的电机停止运行。 
小提示：只需要在上面的程序中再加上一个停止的功能函数就可以了哦！

探究思考 ?

STEP 4 效果展示
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按下按键 2
机器人前进

按下按键 6
机器人右转

按下按键 8
机器人后退

按下按键 4
机器人左转



你有玩过体感赛车游戏吗？通过不停的变化遥控器的方向，从而

来控制屏幕中的赛车奔跑和转弯，非常的刺激！而我们的小车也

可以实现体感控制，因为 micro:bit 上集成了加速度传感器，下面

我们就利用 micro:bit 上的加速度传感器和无线通信来制作一辆

“无线遥控机器人”吧！

第十二章
体感机器人



蓝牙与加速度传感器介绍图

模块介绍图

电子模块

指令学习

micro:bit 自带一个三轴加速度传感器，
可以检测 x,y,z 三个方向的重力加速度

板 载 蓝 牙 功 能 可 以 让 两 块 及 以 上 的
micro:bit 之 间 进 行 无 线 通 信，允 许
micro:bit 发送和接收蓝牙信号。

用于设置无线通讯频道，让 micro:bit
与小车在同一个频道组里面，可以进
行收发数据。

通过无线通信向小车发送数字信息。

小车通过无线通信接收 micro:bit 发
来的数据。

判断 micro:bit 的姿态。
共有 11 种姿态。

可以自主设置 micro:bit 点阵屏上的
显示样式。

设置无线频道模块

无线发送模块

无线接收数据模块

姿态模块

LED 显示模块

1. 学习无线通信的基本方法
2. 学习加速度传感器的使用

学习目标

PROCESSOR
COMPASS
ACCELEROMETER
PINS

USB
BLE ANTENNA
RESET
BATTERY

蓝牙

加速度传感器



加速度传感器介绍

什么是加速度传感器？
加速度传感器可以感受物体的速度变化情况。micro:bit 上既有加速度传感器，能够判断 micro:bit 的运动方向、角度、手

势场景等。

micro:bit 自带一个三轴加速度传感器，可以检测 x,y,z 三个方向的重力
加速度，每个轴测量的值是正数或者负数，当读数为 0 时，表示加速度传感器
沿着该特定轴“水平”位置。而 micro:bit 不同的姿态就是根据计算加速度传感
器 x，y，z 这三个轴的矢量和来确定。矢量表示带有方向的量，矢量和指方向与
大小的和。在高中和大学的数学课中会讲到。

动手实践

在开始编写程序之前，我们先来分析一下加速度传感器在项目中有什么作用？
体感机器人是通过改变 micro:bit 的姿态来控制小车前进、后退、左转、右转。当 micro:bit 向前倾斜时，点阵屏上出现向

前的箭头，可控制小车前进；当 micro:bit 向后倾斜时，点阵屏上出现向后的箭头，可控制小车后退；当 micro:bit 向左倾斜时，
点阵屏上出现向左的箭头，可控制小车左转；当 micro:bit 向右倾斜时，让点阵屏上出现向右的箭头，可控制小车右转。

注意：根据上面的分析，在这个项目中需要两个 micro:bit 哦！一个是控制端，通过无线通信发送数据；一个是接收端，
通过无线通信接收数据。

体感小车——控制端：

X

Y

Y

STEP 1 新建项目

STEP 2 添加麦昆 Plus

打开 Mind+ 软件，点击“项目”--“新建项目”新建一个项目。

1、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，选
择成功如下图：

2、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：

麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”。



1、打开无线通信功能，在主程序中设置无线通信组为 7。如下图所示。

2、当 micro:bit 向前倾斜时，让 micro:bit 的点阵屏上显示向前的箭头，并发送无线数据数字 1 给小车。程序如下：

3、micro:bit 向下、向左、向右转动的程序实现是一样的，只需要将无线发送数字改成不同的就可以了。控制端的完整程
序如下：

STEP 3 程序编写

设置 LED 的显示样式，用

鼠标点击设对应的方块

就可以了



4、保存项目，在命名保存区将项目名称改为“体感小车——控制端”，将程序下载到控制端的设备。

体感小车——接收端：

2. 需要根据接收到的信号，控制小车做出对应的动作。请根据下面流程图进行编程。

接收到信号“3”

接收到信号“1”

接收到
无线信号

前进

接收到信号“2”

NO

YES

NO

NO

后退YES

左转YES

接收到信号“4”

NO

右转YES

STEP 1 新建项目

STEP 2 添加麦昆 Plus

STEP 3 程序编写

打开 Mind+ 软件，点击“项目”--“新建项目”新建一个项目。

1、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，选
择成功如下图：

2、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：

麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”。

1、打开无线通信功能，在主程序中设置无线通信频道为“7”（控制端和接收端的通信组必须一致）。如下图所示。



3.分别创建“前进”、“后退”、“左转”、“右转”这四个功能函数，如下图所示。

4、从流程图可以看出，我们需要用到当接收到无线数据模块，根据接收的数据控制小车做不同的运行。具体如下图
所示：

拖动方法如下：

这里的“无线数据”与下面判断

条件中的变量是一样的，我们采

用的是拖拽的方式，将“无线数

据”拖到判断条件中。

注意：程序中的

这些数字需要加

上双引号



5、下面以前进功能函数为例，将具体的功能在对应的功能函数中实现。为了让运动方式看起来直观一些，当小车向前行
驶时，我们加上一个 LED 显示模块，在 micro:bit 上显示向前的箭头。如下图所示。

6、接收端的完整程序如下图所示：

接下来“后退”、“左转”、“右转”功能函数的实现，就由大家自己完成吧！

7. 保存，在命名保存区将项目名称改为“体感小车——接收端”，将程序下载到接收端的设备上（麦昆 Plus 小车）。



在体感游戏中，如果你控制端摆动的角度越大，赛车转向的角度会相对的变大，在这里我们应该怎样实现呢？这个问题
留给大家思考吧！

完成上面的步骤之后，打开机器人的电源开关，这时候就可以用的控制端的 micro:bit 进行体感操控我们的小车了。快来
一起试试吧！

小车前进！

注意：因为 micro:bit 需要供电才
能使用，所以控制端的 micro:bit 需
要用 USB 线与电脑连接起来哦！

探究思考 ?

效果展示



汽车拉力赛的道路状况十分复杂，每一段特殊路段为一个赛程，例

如一个赛程全是曲折蜿蜓的山路，另一个赛程则是阴暗森林中的

泥路。拉力赛的路线都是一致的，每一辆赛车在不同阶段都由裁判

员记录下所需时间，总时间最短的便是胜利者。接下来我们就一起

动手将麦昆 Plus 也变成赛车吧！

第十三章
疯狂赛车

WIN



动手实践

什么是 PID 算法？
PID 是调速算法，是控制理论中最常用、最经典的算法，PID 算法在生活中的应用也很广泛。它并不是什么很神圣的东西，

大家一定都见过 PID 的实际应用：比如四轴飞行器，再比如平衡小车，还有汽车的定速巡航、3D 打印机上的温度控制器、恒
温热水器等。就是类似于这种：需要将某一个物理量“保持稳定”的场合（比如维持平衡，稳定温度、转速等），PID 都会派上大
用场。

比赛规则：
比赛全程车速规定为 30，赛道由三段不同的赛程组成：第一个赛程为普通公路；第二个赛程为蜿蜒砂石路；第三个赛

程为坡道路段。穿过三段赛程先到达终点者获胜。下图是此次比赛的行进路线。

注意：
1. 比赛的赛道需要自己搭建。
2. 因为是赛车比赛，所以在这个项目中需要两个麦昆 Plus 哦！

坡道路段坡道路段坡道路段蜿蜒砂石路蜿蜒砂石路蜿蜒砂石路平直公路平直公路平直公路

开PID 不开PID

了解什么是 PID 算法

模块介绍图

学习目标

指令学习

维持电机转速平衡。

PID 开关模块



赛车1-开启PID

下面将用两辆小车来学习 PID 的作用，看看开启 PID 和关闭 PID 有什么区别。

知 识 要 点

STEP 3 程序编写
1、在开机程序中，加入 PID 算法并将 PID 的开关状态设置成“开”。如下图所示。

2. 第一个赛程，赛程以 30 的速度行驶 5 秒。

ON

PID 算法中到 PID 具体代表什么呢？

P：调节当前的误差；

D：预测未来的误差；

I：纠正过去的误差；

STEP 1 新建项目

STEP 2 添加麦昆 Plus

打开 Mind+ 软件，点击“项目”--“新建项目”新建一个项目。

1、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，选
择成功如下图：

2、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：

麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”。



3. 开始第二段赛程之前，赛车需要完成一个右转后继续直行直到终点。

4、完整程序如下图所示：

5. 保存项目，在命名保存区将项目名称改为“赛车 1- 开启 PID”，然后将程序下载到第一个麦昆 Plus 中。

赛车2-关闭PID
OFF

STEP 1 新建项目

打开 Mind+ 软件，点击“项目”--“新建项目”新建一个项目。



1、在主程序中，加入 PID 算法并将 PID 的开关状态设置成“关”。如下图所示。

2、第一个赛程，赛程以 30 的速度行驶 5 秒。如下图所示。

3、开始第二赛赛程之前，赛车需要完成一个右转后继续直行直到终点。如下图所示。

STEP 2 添加麦昆 Plus

STEP 3 程序编写

1、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，选
择成功如下图：

2、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：

麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”。



4、完整程序如下图所示：

5. 保存项目，在命名保存区将项目名称改为“赛车 2- 关闭 PID”，将程序下载到第二个麦昆 Plus 中。

完后上面的步骤后，将赛车放在我们搭好的赛道上，同时打开两个赛车的开关，通过观察赛车的行驶情况，得出如下结
论：

第一个赛程：两辆赛车以缓慢的速度前前进，行驶的速度都差不多。
第二个赛程：赛车转弯之后，我们可以明显的看到，在有砂石障碍物的赛道上，开了 PID 的赛车 1 还在行驶；关了 PID

的赛车 2 遇到障碍物时停止行驶了。
第三个赛程：在坡道中，开了 PID 的赛车 1 还可以继续行驶；关了 PID 的赛车 2 还停留在障碍物哪里。
最终开启 PID 的赛车 1 获得胜利。

通过赛车比赛直观的看到了使用 PID 的优点，使用了 PID 模块，可以维持小车的电机平衡，让小车行驶更加稳定。接下
来大家想一想，如何让赛车在正方形的赛道上进行比赛呢？

小提示：赛道分成两部分：赛车直行和赛车转 90 度角，不要忘记将 PID 算法模块加上哦！
开启 PID 可以让小车走的路线更加笔直。

探究思考 ?

效果展示



行车记录仪又叫行车记录器，它能够在司机驾驶的过程中客观和精准的记

录全程的行驶状态，例如车子前进和后退、减速与加速、转弯变向等参数。

能够将采集到的数据实时显示出来，供驾驶者掌握车况。 那么如何才能将

麦昆 Plus 的车速也显示出来呢？这就需要 OLED 显示屏来帮忙了。

麦昆 Plus 拥有 3 路 I2C 接口，供我们外接 I2C 通信的 Gravity 模块。下面

就一起来制作一个车速记录仪吧！

第十四章
车速记录仪
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学习如何使用 OLED 显示屏

学习目标

动手实践

OLED 介绍图

电子模块

OLED-2864 显示屏是一款无需背
景光源，自发光式的显示模块。该
模块支持通过 I2C 接口与控制器
通信，支持高传输速率，能够实现
60Hz 的刷新频率。

OLED-2864 显示屏

模块介绍图

指令学习

读取当前电机运行的速度。

初始化 OLED 显示屏。

将数字显示在 OLED 屏幕上。

读取电机速度模块

初始化 OLED 模块

OLED 数字显示模块

STEP 1 新建项目

打开 Mind+ 软件，点击“项目”--“新建项目”新建一个项目。



STEP 2 添加麦昆 Plus

STEP 3 添加 OLED 显示屏

1、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，选
择成功如下图：

2、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：

麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”。

1、单击“扩展”，在“显示器”中选择“OLED-12864 显示屏”。

2、OLED 模块添加成功之后，指令区会出现对应的显示器指令模块。如下图所示。



1、因为要使用 OLED 显示屏来显示数据，所以需要在主程序模块中对 OLED 进行初始化。如下图所示。

2、关闭 PID，让小车以 30 的速度前进。如下图所示。

3、因为需要 OLED 显示屏上实时的显示数据，所以将 OLED 数字显示模块放入循环执行模块中。如下图所示。

4、OLED 屏上需要实时的显示当前小车的车速，所以需要将“读取电机速度”模块放在“OLED 显示数字”模块中，这样
OLED 屏上的第 1 行就会显示电机左侧的速度。如下图所示。

知 识 要 点

你肯定会对“       ”这个程序有疑问，在显示屏

的第 0 行显示读取的电机速度，显示屏上会有数据显示吗？第 0 行在哪里？

显示屏上肯定是有数据显示的，在程序中，计数是从 0 开始的，所以这里程序中的第 0 

行对应的是 OLED 显示屏上的第 1 行。

STEP 4 程序编写



STEP 5 效果展示
完成上面步骤后，打开小车电源开关。我们可以看到 OLED 显示屏的第 1 行显示电机左侧的速度，第二行显示电机右侧

的速度，并且数据也在实时的刷新。

1．其实通过观察可以发现，虽然我们将左右两个电机的速度都设置成的 30，但是 OLED 显示屏的数据却有变化，这是为
什么呢？需要怎样做才能使数据变化变小？

小提示：开启 PID 算法可以维持左右电机转速的平衡哦！
2. 将前面用 LED 点阵屏显示数据的项目，修改成用 OLED 显示屏显示（如感光机器人、测距小达人等项目）。

探究思考 ?

30
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8. 保存项目，在命名保存区将项目名称改为“车速记录仪”，然后下载程序。

5、再用同样的方式将电机右侧的速度在 OLED 屏的第二行显示，每隔 1 秒刷新一次数据。完整程序入下图所示：



消防员是特殊的救护职业，也是高危职业。他们主要以扑救火灾、抢险救灾为主。当

消防员接到火警电话后，在最快的时间内整队出警到达火灾现场并快速救火。

同学们，消防员叔叔用生命保卫着我们的城市，国家。那我们能否通过自己所学的知

识制作出消防机器人（完成“出警——灭火——收队”这三个动作），帮助他们降低危

险呢？消防机器人除了使用麦昆 Plus 外，还需要火焰传感器和舵机来帮忙哦！

麦昆 Plus 拥有 8 路 GPIO 口、3 路舵机口，供我们外接 Gravity 模块和舵机。下面一

起来制作“消防机器人”吧！

第十五章
消防机器人



舵机、火焰传感器介绍图

模块介绍图

消防机器人硬件连接图

电子模块

指令学习

0°~ 180°微型舵机。

火焰传感器可以用来感知火焰，
探测火源或其它波长在 760 纳
米～ 1100 纳米范围内的光源。

读取对应引脚的模拟值。

火焰传感器连接 P0 口
舵机连接 S1 口
OLED 显示屏连接 I2C

设置舵机的角度。

模拟读取模块

舵机模块

舵机

火焰传感器

1. 学习如何驱动舵机
2. 学习如何使用火焰传感器

学习目标

180°
DMS-MG90

180°
DMS-MG90

动手实践



STEP 2 添加麦昆 Plus

STEP 3 添加 OLED 显示屏

1、选择“扩展”--“主控板”--“micro:bit”主控板，选
择成功如下图：

2、继续点击”扩展板”--“麦昆 Plus”，选择成功如下图：

麦昆 Plus 添加成功后，指令区会显示“       ”。

1、单击“扩展”，在“显示器”中选择“OLED-12864 显示屏”。

STEP 4 程序编写
1、生活中，消防队员们救火出警的过程大概分为三个过程：
第一：接到报警电话——出警前往火灾现场；
第二：到达现场——进行灭火；
第三：扑灭火源——收队；

2、OLED 模块添加成功之后，指令区会出现对应的显示器指令模块。如下图所示。



因此我们将消防队员们出警的过程“出警”、“灭火”、“收队”封装成三个不同的功能函数，下面以“出警”功能函数为例。如下
图所示。

2、再用同样的方法创建“灭火”、“收警”这两个功能函数，功能函数创建成功之后，我们就可以进行条件判断了，具体流程
图如下图所示。

①在指令区用鼠标点击“函数”；
③在“添加一个自定义模块”中，将函数名“积木名称”改成“出警”；

②在“函数”指令区点击“自定义模块”；
④上面步骤完成之后，点击“完成”就可以了。

<10

>=10and<100

开始

出警

初始化I2C

初始化
OLED

初始化
舵机角度

读取火焰传
感器模拟值

>=100

NO

YES

NO

NO

灭火YES

收队YES



4、新建一个名为“i”的变量，因为后面的显示和条件判断中，需要多次用到火焰传感器读取的模拟值，所以我们将火焰传
感器读取到的模拟值存放在变量“i”中。新建变量：i 如下图所示。

5、在 OLED 屏的第一行，显示火焰传感器检测到的模拟值。如下图所示。

当需要调用火焰模拟值时，直接使用变量“i”就可以了。如下图所示。

3、基于流程图，我们需要将初始化 I2C、初始化 OLED、设置舵机角度的模块放入到开机程序中。如下图所示。

初始化舵机角度，表示

消防水管处于关闭的状

态。



(1) 根据流程图中的条件判断语句，调用对应的功能函数。如下图所示。
当消防机器人检测到的火焰模拟值在 10~100 之间时，说明离火灾现场还有一定距离 , 消防机器人就出警前往火灾现场；

当消防机器人检测到火焰模拟值大于等于 100 时，说明消防机器人到达了火灾现场，消防机器人进行灭火；当火焰机器人检
测到的火焰模拟值小于 10 的时候，说明火已经被灭了，消防机器人收队。

6、“出警”功能函数具体实现的功能：消防车在前往火灾现场的过程中，警灯会红蓝的交替闪烁，同时还要响起警笛（这
里我们用音乐“DADADAUM”来模拟消防车的警笛）。如下图所示。

7、“灭火”功能函数具体实现的功能：消防车到达火灾现场，打开消防水枪进行灭火（这里通过改变舵机的角度来模拟
消防水枪的开 / 关）。如下图所示。



8、“收队”功能函数具体实现的功能：灭火完成之后，关闭消防水枪，同时关闭警灯和警笛。如下图所示。

9、消防机器人项目的完整程序如下图所示：

10、保存项目，在项目命名区将项目名称改为“消防机器人”，然后上传程序。

大家都知道吸烟不仅危害自己的身体健康还严重的危害他人身体健康，因此在一些公共场所是禁止吸烟的。那是否可以
制作一个“禁烟机器人”呢？用来实时监测有没有人吸烟。

小提示：外接烟雾传感器就可以了哦！

探究思考 ?

STEP 5 效果展示
完成上面步骤之后，打开消防机器人的电源开关。可以看到火焰传感器采集的模拟值会实时的显示在 OLED 屏上，当模

拟值大于 10 小于 100 的时，消防机人以 200 的速度前进，在前进的过程中亮起警灯响起警笛；当模拟值大于 100 时，消防
机器人会停止前进，舵机转动到 180 度；当模拟值小于 10 时，舵机转回到 90 度的状态并且停止播放音乐，关闭 RGB 灯。

注意：可以用打火机来模拟火灾现场，虽然火焰传感器可以检测火焰，但是它并不防火。因此使用时请与火焰保持距离，
以免烧坏传感器。项目中存在危险动作，请监护人或老师协助完成。



从技术层面来讲，麦昆 plus 就相当于我们的设备，例如家里的电视、空调。而指令模块就是让设备运作起来的工具，例如
遥控器。如果没有下面这些指令模块，麦昆 plus 就是冷冰冰的铁块。所以我们需要合理运用下面的指令模块让麦昆“动起来”。
那接下来让我们起来认识一下这些指令模块。

PID 算法，可以维持电机的转速平衡，在使用到电机时，
都可以开启 PID 算法来维持电机的转速平衡。

只有“打开 / 关闭”两种状态。

可以分别设置“左 / 右 / 全部”电机的速度和当前状态。
速度范围：0~255。
当前状态：前进，后退。

可以分别设置“左 / 右 / 全部”电机停止运动。

当两个电机存在转速差时，可以通过设置“左 / 右”电机补
偿速度来调节转速差。

可调节范围是 0~255。

读取“左 / 右”电机的当前速度是多少。

读取“左 / 右”电机的方向，
0：电机停止；
1：电机正转；
2：电机反转。

根据硬件连接设置“S1-S3”舵机
转动的角度，

可设置范围：0°~ 180°

设置“左 / 右 / 全部”RGB 灯的显示颜色，可以设置 7 种颜
色。也可以关闭 RGB 灯显示。

附录1.麦昆plus模块说明



分别判断“L1、L2、L3、R1、R2、R3”巡线传感器返回的值是 1
还是 0。以地图黑线为例：检测到黑线返回 1，未检测到黑线返
回 0。

分别读取“L1、L2、L3、R1、R2、R3”巡线传感器检测到的灰度
值。

获取麦昆 plus 的当前版本号。

检测超声波与障碍物之间的距离。trig：发射端；echo：
接收端。需要根据硬件连接设置 trig 和 echo 所对应到的
GPIO 口。

红外接收模块，接收来自外部的红外信号。

读取接收到的红外信号。
以十进制的码值展示。
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