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《从达芬奇和纳米机器人到大白》


	
	
	课时二： 达芬奇机器人——机器人手术的领导者

	

	任务一：测一测

	拿东西和放东西是我们生活中非常常见的动作，请你尝试用手拿起一个瓶子，并且放置到一米远的地方，然后测一测你完成这一个动作的时间。（若有疑惑可查看任务一的指导视频，计时可请家人帮忙）

	任务一
回答区域
	你把瓶子放到一米远处的时间是____10秒____________________________

	任务二：人体模拟远程机器人系统

	达芬奇是一个远程机器人，那远程机器人究竟是如何工作呢？请你找一位家人跟你配合来模拟一套远程机器人系统，完成远程控制机器人拿放物品的任务。
第一次模拟：你是主机器人，你的家人是远端机器人  第二次：你是远端机器人，你的家人是主机器人
主机器人
远端机器人
通过控制你的手的姿势和动作来控制远端机器人的姿势和动作，从而完成把瓶子移动1米的任务

眼睛一直看着主机器人的手， 并控制自己的手，做出和主机器人手一样的动作。 在整个过程中，一直不停的Copy主机器人的动作。 注意： 扮演远端机器人的人一定不能看面前的瓶子。

    具体如何操作请查看任务指导视频。（http:XXXXX）

	任务二
回答区域
	通过模拟远程机器人系统的操作，请你说一说你的感受，你觉得控制远程机器人有哪些注意点呢？     1.需要远程机器人的和主控机器人的动作完全相同。
2.需要远程机器人的扮演者只能看主控机器人的手。
3.主控机器人的动作做完间隔几秒远程机器人才做。
（本题可以录制视频的方式来完成任务，并把测出来的时间填在回答区域）

	极限挑战（选做）

	在课程里，Dr.蒋 给大家讲到了，远程机器人的主机器人和远端机器人之间有时间延迟。那么我们如何测量这个时间延迟呢？ 下面就以我们模拟的这个远程机器人为例，你能设计一个方法测量这个时间延迟吗

	极限挑战

回答区域
	你测量的方法是什么呢？你测出的时间差是多少呢？

我觉的这个远程机器人的间隔大约在一之三秒之间。

	
	

	本课时专业英语词汇

	Telerobot    远程机器人
	Synchronization    同步

	Accuracy    精确度
	Delay    延迟

	提交作品（任选一种方式）请在9月20日24点前完成本次课后挑战任务的提交
为了锻炼孩子的口头表达能力，我们推荐用视频的形式提交任务结果，家长可以用手机录一段孩子的回答视频（视频时长限定在3分钟以内）



