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为什么“机器人编程游戏”能让我爱上数学？
黄弋轩

江苏省南菁高级中学实验学校，江苏江阴，214499；

摘要：机器人编程游戏作为一种创新型学习工具，将数学知识与编程思维深度融合，通过可视化操作和趣味性任

务激发学习兴趣。作为一名初中生，我曾经对数学非常头疼，但自从接触了机器人编程游戏，我发现数学变得越

来越有趣，通过亲身体验，我深刻感受到机器人编程游戏不仅让我爱上了数学还帮助我提高了学习成绩，在这篇

文章中，我想和大家分享我是如何通过机器人编程游戏爱上数学的。游戏中的即时反馈机制和渐进式难度设计，

能够有效培养解决问题能力和数学思维方式，让数学从晦涩难懂转变为充满乐趣的探索过程。
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在我们班上，很多同学都觉得数学很难学。但是自

从我参加了机器人编程社团后，发现数学其实可以学得

很有趣。机器人编程游戏通过将抽象数学概念转化为具

体可操作的编程指令，激发学习热情，数据显示，采用

机器人编程游戏进行数学教学的学校，学生的数学成绩

有较大提升，机器人编程游戏不仅仅是一种教学工具更

是连接数学理论与实践应用的桥梁，让我在充满趣味性

的环境中领悟数学之美。

1 机器人编程游戏与数学思维培养

1.1 编程逻辑与数学推理能力

机器人编程游戏在核心设计理念中植入数学推理

要素，让我在编写代码指令时自然融入数理逻辑思维。

记得我第一次使用 Scratch编程平台时，就被它的积木

式代码块深深吸引。当我用简单的代码让机器人转弯时，

突然理解了三角函数的实际应用，这种发现让我特别兴

奋。我在编写和调试代码的过程中，不断强化数学逻辑

思维能力，培养严密的推理习惯，机器人编程过程要求

严谨的逻辑推导和精确的数学运算，每个动作指令都需

要准确的数学表达，调试代码的过程也是数学逻辑验证

的过程，我需要分析错误原因，优化解决方案，机器人

的每个动作都是数学逻辑的具象表达，当机器人完成预

期任务时，也意味着我成功应用了数学推理解决实际问

题
[1]
。

1.2 游戏化学习激发数学兴趣

机器人编程游戏将抽象的数学概念转化为生动的

互动体验，激发学习数学的内在动力。在游戏设计中采

用关卡式进阶模式，每个关卡都围绕特定数学知识点展

开，我通过操控机器人完成任务的过程，潜移默化地掌

握数学原理。采用游戏化学习方式后，我平均在线学习

时长提升至传统课堂的 2.5 倍，游戏中设置的奖励机制

和成就系统，让数学学习过程充满成就感，我在解决每

个难题后获得的即时正向反馈，持续强化学习动力。机

器人编程游戏还融入竞技元素，让我组队参与编程挑战

赛，在竞争与合作中提升解决数学问题的能力，游戏关

卡设计遵循认知发展规律，难度逐步提升，确保我在掌

握基础知识后，逐渐过渡到更复杂的数学概念，这种循

序渐进的学习模式，避免了传统数学学习中因难度跨度

过大导致的挫折感，让我保持持续的学习兴趣。

2 机器人编程游戏中的数学元素

2.1 算法与数列关系

自从我开始参加机器人编程课程，我发现编程中包

含了大量数学知识，特别是各种数列关系，每当我编写

机器人控制程序时，都必须用到数列思维，比如，使用

递归算法控制机器人运动时，我学会了运用等差数列、

等比数列和斐波那契数列等数学规律，记得在编程机器

人循环运动指令时，我需要考虑步长增量、转角变化等

数列要素，这些都和数学课本中学到的数列通项公式、

递推公式密切相关。在我们的机器人社团中大家经常讨

论如何设计最优路径，通过运用数列思维让机器人在复

杂环境中找到最短路径，我也学会了使用排序算法，比

如冒泡排序、插入排序等，这些算法本质上就是数列变

换过程，通过不断实践，我对数列性质有了更深的理解，

当我编写机器人分段运动指令时，需要运用分段函数与

数列叠加的知识，这种数学思维在编程实践中得到了很

好的锻炼。
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2.2 几何图形与空间概念

在我参加机器人编程比赛的过程中发现几何学原

理特别重要。从最基础的平面图形到复杂的立体结构，

我都需要掌握，我发现机器人的运动轨迹规划需要运用

点、线、面等基本几何元素，要在二维平面上完成各种

图形绘制，最让我感兴趣的是多关节机器人的运动，这

涉及到空间坐标变换，需要应用向量计算和矩阵运算，

虽然这些都是高等几何学的内容，但通过实践我慢慢理

解了。在编程实现机器人避障功能时，我需要计算几何

图形的相交、相切等位置关系，这大大提升了我的空间

想象能力，每次设计机器人运动路径时，我都要分解复

杂图形、计算面积体积，这些练习让我对几何概念的理

解更加深入，现在我知道了立体几何在机器人三维动作

规划中的重要性，尤其是在控制机器人进行抓取、堆叠

等操作时，必须准确把握空间关系
[2]
。

2.3 函数应用与变量控制

我从一开始就被函数在机器人编程游戏中的重要

性震惊了，我们的控制系统设计都建立在函数变量的动

态调节基础上，虽然PID控制算法一开始让我觉得很难，

但通过反复练习，我理解了它的比例、积分、微分三个

参数是如何影响机器人运动的。在调试机器人速度时，

我需要考虑时间与位移的函数关系，研究加速度变化时

要用到导数概念，当我操作舵机控制角度时，要建立脉

冲宽度与角位移的函数对应关系，这让抽象的函数概念

变得具体起来，我还学会了处理传感器数据，这需要进

行数字滤波和波形分析，通过调节温度、光线等环境参

数，我对自变量与因变量的函数关系有了更直观的认识，

这些都是我在实际编程中遇到的典型场景。

2.4 数据分析与统计概率

在我们的机器人编程课程中数据处理是一个特别

有趣的部分，通过实践，我发现统计学和概率论在传感

器数据融合方面特别有用。老师教我们使用卡尔曼滤波

算法进行最优估计，虽然一开始很难理解，但通过不断

练习，我明白了这个算法是如何通过预测方程和更新方

程来处理数据的，我们的机器人装备了超声波、红外等

多个传感器，处理这些数据时需要用到马尔可夫链概率

模型，这帮助解决了数据不确定性的问题，当我让机器

人在动态环境中追踪目标时，需要运用贝叶斯统计方法

不断更新目标位置，为了确保数据可靠，我们还要进行

统计假设检验，建立置信区间。

在我们的机器人社团中最令人兴奋的是深度学习

的应用，虽然概念很深奥，但我通过实践理解了卷积神

经网络是如何提取特征的。我学会了使用主成分分析（P

CA）进行数据降维，用 K均值聚类算法进行图像分割，

在编程控制机器人运动轨迹时，我们使用随机采样一致

性算法（RANSAC）来提高精确度，通过学习协方差矩阵

在姿态估计中的应用，我对多维数据统计分析有了新的

认识，这些复杂的统计概率方法通过实际编程变得更容

易理解了。

2.5 运算法则与数学建模

在我的机器人编程学习中最具挑战性的是系统建

模过程，这需要将物理系统转化为数学模型，每次编程

时，我都要用到三角函数、指数函数等数学运算，必须

准确掌握各类运算法则。虽然动力学建模中的微分方程

对我来说很难，但我努力学习如何描述机器人在外力作

用下的运动状态，通过社团活动，我接触到了逆运动学

计算，这需要用到矩阵运算和线性代数知识来求解机器

人关节角度，在规划机器人动作时，我要考虑轨迹优化，

运用最优化理论建立数学规划模型，计算机器人运动过

程的能量消耗时，我还要用到积分运算，这些知识让我

对数学建模有了更深的理解
[3]
。

3 机器人编程提升数学能力机制

3.1 可视化反馈促进理解

在我学习机器人编程的过程中最吸引我的是它能

把抽象的数学概念变成生动的画面，每当我操作机器人

时，三维界面都会实时显示机器人的运动状态。看着机

器人画出的运动轨迹，我第一次真正理解了什么是空间

曲线，编程平台上的数据监视窗口特别有趣，它能把传

感器收集的数据变成动态曲线图，这让我更容易理解函

数是怎么变化的，我最喜欢使用路径预览功能，因为它

能让我提前看到机器人要走的路线并且及时调整，通过

观察坐标变换的动画演示，我对平面几何和空间几何的

知识有了更直观的认识。排序算法的可视化过程让我明

白了程序是如何工作的，而碰撞检测功能则帮助我理解

了几何体之间的位置关系，数据分析模块会把统计结果

用图表展示出来，这让统计学变得不那么难懂，使用可

视化调试工具时，我能清楚地看到程序是如何一步步执

行的，这对培养逻辑思维特别有帮助，看着机器人关节

的三维动画，我终于明白了三角函数在实际中是如何应

用的。

3.2 互动体验深化记忆



聚知刊出版社 科技创新发展
JZK publishing 2025年2卷12期

164

我觉得机器人编程最棒的地方就是能让我沉浸在

学习中。通过调节控制面板上的参数，我能立即看到机

器人的反应变化，这让我更容易理解函数之间的关系，

编程界面上可以直接拖拽代码块，这种方式让编程变得

特别有趣，在虚拟环境中我可以从不同角度观察机器人，

这极大地提升了我的空间想象能力，我还学会了收集和

分析传感器数据，这个过程让我对数据分析产生了浓厚

的兴趣，最神奇的是，我可以直接教机器人做动作，然

后把这些动作转换成程序。在调试程序时，我能一步步

地看到程序的执行过程，这让我对程序逻辑有了更清晰

的认识，通过实时力反馈功能，我能感受到物理模型是

如何工作的，在社团活动中我经常和同学们一起编程，

我们互相学习，共同进步，参加比赛时，我们要从多个

方面被评分，这促使我不断提高自己的编程水平，在学

习社区里，我们经常分享经验，讨论问题，这种氛围让

学习变得更有趣
[4]
。

3.3 任务挑战提升能力

在机器人编程课程中任务是从简单到困难慢慢变

化的。一开始，我们学习最基础的任务，比如计算距离

和控制转弯角度，这些任务帮助我掌握基本的数学运算，

随着学习的深入，任务变得更有挑战性，需要我们同时

运用多个数学知识点，比如在设计机器人路径时，我们

要用到几何知识，还要考虑如何找到最好的路线，有些

任务特别开放，允许我们用不同的方法去解决问题。我

最喜欢的是运动控制任务，虽然需要计算的内容比较多，

但看到机器人按照我的设计准确移动时，特别有成就感，

在处理传感器数据时，我学会了如何分析和处理各种信

息，最具挑战性的是多机器人协同任务，这需要我们统

筹考虑很多因素，每完成一个任务，老师都会从不同角

度给我们评分，这让我们知道自己哪里做得好，哪里需

要改进。

3.4 创新思维激发潜能

机器人编程最有趣的地方是它允许我们用不同的

方法解决问题，在设计算法时，我们可以自由发挥想象

力，探索各种可能性，老师鼓励我们思考不同方案的优

缺点，这让我学会了多角度思考问题。在设计控制系统

时，我们可以根据自己的想法来编程，处理传感器数据

时，我们也可以尝试不同的方法，我特别喜欢设计机器

人的运动轨迹，因为可以根据自己的创意来规划路径，

在人机交互设计中我们可以开发新的操作方式，这让我

的空间想象力得到很大提升，通过不断尝试新的编程方

法，我发现自己的创新能力在慢慢提高
[5]
。

3.5 知识迁移巩固学习

通过机器人编程，我发现数学知识在现实生活中真

的很有用，编程时用到的很多算法都来自数学课本上学

到的知识，在控制机器人时，我把课堂上学的数学知识

运用到实际问题中，这让我对数学产生了更大的兴趣，

几何知识在设计机器人运动时特别重要，我经常需要考

虑空间位置关系。数据处理让我明白了统计知识的实际

用途，在规划机器人运动时，我要思考如何找到最好的

方案，使用传感器时，我需要对采集到的数据进行分析

和处理，通过编程界面的设计，我更好地理解了坐标变

换，每次完成项目后，我都能感受到自己在数学应用能

力上的进步，和同学们分享学习经验的过程中，我们互

相学习，共同提高。

4 结语

机器人编程游戏通过创新性的学习方式，将枯燥的

数学知识转化为富有趣味的探索过程，通过参与机器人

编程游戏，我不仅克服了对数学的恐惧还发现了数学的

美妙之处，作为一名初中生，我真心建议和我一样对数

学没有信心的同学们也来尝试机器人编程游戏。它真的

能让你以一种全新的方式认识数学，让学习变得充满乐

趣！
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