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《从达芬奇和纳米机器人到大白》


	课时四：达芬奇机器人的核心技术
挑战任务: 远程机器人--缩小控制

	在今天的课堂上，我们学习了，通过远程机器人，可以控制缩小的远端机器人，来实现精细的微操作。我们现在就通过课后挑战游戏，来体验远程机器人如何实现微操作。如下图所示，蓝色中线左边的是主机器人，右边的是远端机器人（小的机器人）。在界面上方，可以通过调整滑块来调整远程机器人的时间延迟。 而我们也提供了一个缩放比例，来让大家调节主机器人和远端机器人的大小比例。同学们可以选择不同比例来体验telerobot如何实现微操作。在游戏中，同学们需要控制远端机器人，把所有的四个红色小球都夹入绿色的圆圈中。按下开始按钮，秒表开始计时，当你将四个红色小球都放入绿色圆圈内后，时间停止，游戏结束，请纪录所用时间。
[image: image2.png]



本次任务：
将延迟时间分别设定为0毫秒、150毫秒、350毫秒和500毫秒，在不同的时间延迟下，分别设定主机器人和远端机器人的大小比例为1/2和1/5。 于是一共有8种情况，那么在这8种情况的每种情况下，请分别做2次实验。因此你会得到16个完成的时间，请分别填入下表。 

	1/2
	  22
	  23
	45
	27
	55

	1/5
	  33
	  93
	45
	27
	55

	1/3（选）
	  32
	 93
	45
	27
	55

	谈一谈用大机器人去控制小机器人是什么感受？ 你觉得你能做微操作吗？

谈谈时间延迟对于你控制机器人的影响，你有什么感受呢？

你觉得这种使用大机器人去控制微型机器人的技术可以运用到其他什么地方吗？能举个例子吗？不能    啊......................！



