《数字逻辑与数字系统》课程课堂教学设计
	所属学科
	计算机科学与技术
	授课对象
	信管、电商

	课程
	数字逻辑与数字系统
	参赛教师
	代 媛

	章节
名称
	[bookmark: _GoBack]第8章  综合应用举例
§8.2 机器人行走控制

	授课
方式
	多媒体辅助课堂讲授
	教学
重点
	时序逻辑电路设计过程

	教学目标
	了解机器人行走控制方法，掌握时序逻辑电路设计的方法。

	教学方法
	本次教学采用设问启发引导学生进行学习，以机器人行走遇障碍物图片的形式引出问题，让学生思考如何控制机器人行走以避开障碍物，激发学生学习兴趣。

	教学过程
设计
	1、 以机器人行走遇障碍物图片的形式引出主题，并提出问题—如何设计电路以控制机器人行走？吸引学生对讲述内容的关注，进而引出本次课程讲述的主要内容。
2、 讲述组合逻辑电路设计的步骤，并简要回忆各步骤的要点。
3、 机器人行走控制举例，首先根据题意分析机器人行走方式，行走规则是遇到障碍物进行左转或右转以避障：
若上一次是左转，则这一次右转；
若上一次是右转，则这一次左转。
为了使学生更直观了解机器人行走控制方式，根据行走规则，用图片及动画的形式分析理解机器人避障的行走方式，如图1所示：

图 1


4、接下来进入设计过程：
 (
分析行走方式，总结有
4
种状态：
A 左转以后，正在直行；B 
遇
到障碍物，正在右转； 
C 右转以后，正在直行；D 遇到障碍物，正在左转
；
进而
导
出原始状态
图，并
推
出对应的原始状态表。
)






 (
根据原始状态表采用隐含表法对其进行化简
。
)



 (
状态编码，根据状态编码的
3
条原则分别对
4
个状态进行编码
。
)



 (
导出激励与输出函数表达式，
根据状态表画出
触发器D
1
和D
0
的卡诺图，在卡诺图上化简直接得出最简的激励表达式，同理得出输出函数表达式。
)





 (
根据激励函数和输出函数画出电路图
。
)



 (
检查自启动功能，由于本电路有
4
个状态，共需要两个触发器完成，没有多余的状态，因此不存在“能否自启动”的问题。
)




5、总结本次课讲授的内容。

	练习作业
	采用JK触发器自行完成机器人行走控制的电路设计。

	教学总结
	1、 课堂教学以学生为主体，教师为主导，引导学生积极思考，以机器人行走的实例引出本次授课内容。
2、 以动态效果分析机器人行走路线，使得学生更好的理解题意。
3、探寻合适的教学案例-机器人行走控制，使得学生积极的思考，并拓展思维，以本门课程所学过的知识完成生活中案例的设计，增加学生学习的收获感。
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