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1. 任务一：“悬崖勒马” 

1.1. 任务说明 

 

机器人行走在地板上，在将要掉下悬崖或将要撞墙时能停止。如图 1 所示。 

 

图 1“悬崖勒马” 

1.2. 技术方案一 

1.2.1. 输入输出 

F 表示看前方的眼睛，F=0 表示检测到墙壁，F=1 表示前方无墙壁； 

X 表示脚下的眼睛，X=0 表示下方是地板，X=1 表示下方是悬崖； 

L 表示左轮，R 表示右轮，0 表示停止，1 表示转动。 

1.2.2. 真值表 

 

F X L R 

0 0 0 0 

0 1 0 0 

1 0 1 1 

1 1 0 0 

有障碍物 

有障碍物 

正常 

下方悬崖 

停止 

停止 

停止 

运动 
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得出表达式 

 

1.2.3. 电路原理图 

 

图 2“悬崖勒马”电路原理图（技术方案一） 

 其中或非门使用 CD4001 芯片，具体见 9.材料清单。 

1.2.4. 实物图 

 

图 3“悬崖勒马”实物图（技术方案一） 

1.2.5. 场地布置 

悬崖布置时落差有 10cm。 

1.2.6. 实验视频 

见视频“悬崖勒马”方案一。 

1.2.7. 实验结果 

实验成功！ 
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1.3. 技术方案二 

1.3.1. 输入输出 

F 表示看前方的眼睛，F=0 表示检测到墙壁，F=1 表示前方无墙壁； 

X 表示脚下的眼睛，X=0 表示下方是悬崖，X=1 表示下方是地板； 

L 表示左轮，R 表示右轮，0 表示停止，1 表示转动。 

1.3.2. 真值表 

 

F X L R 

0 0 0 0 

0 1 0 0 

1 0 0 0 

1 1 1 1 

得出表达式 

  

1.3.3. 电路原理图 

 
图 4“悬崖勒马”电路原理图（技术方案二） 

 此处的与门用 CD4081 芯片。具体见 9.材料清单。 

有障碍物 

有障碍物 

正常 

下方悬崖 

停止 

停止 

停止 

运动 
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1.3.4. 实物图 

 

图 5“悬崖勒马”实物图（技术方案二） 

1.3.5. 场地布置 

悬崖落差为 10cm。 

1.3.6. 实验视频 

视频见“悬崖勒马”方案二。 

1.3.7. 实验结果 

实验成功！ 

2. 任务二：“瞻前顾障” 

2.1. 任务说明 

 

小车在运动过程中遇到红灯或者前方有障碍物时能停止。如图 6 所示。 

 

图 6“瞻前顾障”示意图 
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2.2. 技术方案一 

2.2.1. 输入输出 

F 表示看前方的眼睛，F=0 表示看到障碍物，F=1 表示前方无障碍； 

A 表示头顶的眼睛，A=0 表示看到红灯，A=1 表示没有看到红灯； 

L 表示左轮，R 表示右轮，0 表示停止，1 表示转动。 

 

2.2.2. 真值表 

 

F A L R 

0 0 0 0 

0 1 0 0 

1 0 0 0 

1 1 1 1 

 

得出表达式 

  

2.2.3. 电路原理图 

 
图 7“瞻前顾障”电路原理图 

此处的与门用 CD4081 芯片。具体见 9.材料清单。 

有障碍物 

有障碍物 

正常 

看到红灯 

停止 

停止 

停止 

运动 
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2.2.4. 红灯制作电路原理图 

 

图 8 红灯制作电路原理图 

2.2.5. 实物图 

 

 

图 9“瞻前顾障”实物图 

2.2.6. 实验视频 

视频见“瞻前顾障”。 

2.2.7. 实验结果 

小车在行驶过程中遇到红灯或者前方有障碍物时都会停止。 

实验成功! 
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3. 任务三：“左顾右看” 

3.1. 任务说明 

小车在两边都是墙壁上前进，并且不碰墙。如图 10 所示。 

 

图 10“左顾右看”示意图 

3.2. 技术方案一 

3.2.1. 输入输出 

LS 表示看左边的眼睛，LS=0 表示离左边的墙很近，LS=1 表示不会碰到左

边的墙； 

RS 表示看右边的眼睛，RS=0 表示离右边的墙很近，RS=1 表示不会碰到右

边的墙； 

L 表示左轮，R 表示右轮，0 表示停止，1 表示转动。 

3.2.2. 真值表 

 

LS RS L R 

0 0 0 0 

0 1 1 0 

1 0 0 1 

1 1 1 1 

墙壁过窄 

偏左 

正常 

偏右 

停止 

向右走 

向左走 

运动 
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得出表达式： 

  

  

3.2.3. 电路原理图 

 

图 11“左顾右看”电路原理图（技术方案一） 

 左图中的非门用 CD4069 芯片。右图的驱动门见 CD4010。具体见 9.材料清

单。 

电阻值说明：由于两个红外对管的特性有差异，故在此 R1 和 R4 的阻值不一

样，但这样配是为了使两个红外对管可测到的距离一样。 

3.2.4. 实物图 

 

 

或 
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图 12“左顾右看”示意图（技术方案一） 

3.2.5. 实验场地 

 

图 13“左顾右看”实验图（技术方案一） 

小车向左探测距离为 6cm,向右探测距离也为 6cm，小车的宽度为 13cm，故

两墙壁的距离至少 25cm。附：小车的体型为：20X13X6（长 X 宽 X 高）,单位：

厘米。 

3.2.6. 实验视频 

视频见“左顾右看”（方案一）。 

3.2.7. 实验结果 

实验成功，可行度很高！ 

3.3. 技术方案二 

3.3.1. 输入输出 

LS 表示看左边的眼睛，LS=0 表示离左边的墙很近，LS=1 表示不会碰到左

边的墙； 

RS 表示看右边的眼睛，RS=0 表示离右边的墙很近，RS=1 表示不会碰到右
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边的墙； 

L 表示左轮，R 表示右轮，0 表示停止，1 表示转动。 

 

3.3.2. 真值表 

 

LS RS L R 

0 0 1 1 

0 1 0 1 

1 0 1 0 

1 1 0 0 

 

得出表达式： 

  

  

3.3.3. 电路原理图 

 

图 14“左顾右看”电路原理图（技术方案二） 

此处的非门用 CD4069 芯片。具体见 9.材料清单。 

墙壁过窄 

偏右 

正常 

偏左 

运动 

向左走 

向右走 

停止 
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3.3.4. 实物图 

 

 

图 15“左顾右看”实物图（技术方案二） 

 

3.3.5. 实验场地 

小车向左探测距离为 6cm,向右探测距离也为 6cm，小车的宽度为 13cm，故

两墙壁的距离至少 25cm。附：小车的体型为：20X13X6（长 X 宽 X 高）,单位：

厘米。 

3.3.6. 实验视频 

 视频见“左顾右看”（方案二）。 

3.3.7. 实验结果 

实验成功，可行度很高！ 
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4. 任务四：“相伴无悔” 

4.1. 任务说明 

小车能沿着右边墙走，前进过程中不碰墙并且一直都伴随着墙壁。如图 16

所示。 

 

图 16“相伴无悔”示意图 

4.2. 技术方案一 

4.2.1. 输入输出 

N 检测近距离，N=0 表示离墙壁太近（有撞墙的可能），N=1 表示无撞墙的

危险性； 

F 检测远距离，F=0 表示没有远离墙，F=1 表示远离墙（有可能离墙越来越

远）； 

L 表示左轮，R 表示右轮，0 表示停止，1 表示转动。 

4.2.2. 真值表 

 

N F L R 

0 0 0 1 

0 1 0 1 

1 0 1 1 

1 1 1 0 

离墙太近 

离墙太近 

离墙太远 

距离刚好 

左走，直到远离墙些 

左走，直到远离墙些 

前进 

右走，直到靠墙近些 
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得出表达式 

  

  

4.2.3. 电路原理图 

 
图 17“相伴无悔”电路原理图（技术方案一） 

此处的与非门用 CD4011 芯片。具体见 9.材料清单。 

4.2.4. 实物图 

 

 

图 18“相伴无悔”实物图（技术方案一） 
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说明：两个传感器设置得与墙成一个锐角，是因为防止小车向墙方向走时还

能探测到墙。若传感器与墙成直角，则小车很容易在打转。 

4.2.5. 实验视频 

视频见“相伴无悔”（方案一）。 

4.2.6. 实验结果 

小车能一直沿着墙走，且前进过程中不碰墙。 

实验成功。可行度很高！ 

4.3. 技术方案二 

4.3.1. 输入输出 

N 检测近距离，N=0 表示无撞墙的危险性，N=1 表示离墙壁太近（有撞墙的

可能）； 

F 检测远距离，F=0 表示远离墙（有可能离墙越来越远），F=1 表示没有远离

墙； 

L 表示左轮，R 表示右轮，0 表示停止，1 表示转动。 

4.3.2. 真值表 

N F L R 

0 0 1 0 

0 1 1 1 

1 0 0 1 

1 1 0 1 

得出表达式 

  

  

离墙太远 

离墙刚好 

离墙太近 

离墙太近 

右走，直到离墙近些 

前进 

左走，直到远离墙些 

左走，直到远离墙些 
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4.3.3. 电路原理图 

 

图 19“相伴无悔”电路原理图（技术方案二） 

此处的或门用 CD4071 芯片。具体见 9.材料清单。 

 

 

4.3.4. 实物图 

图 20“相伴无悔”实物图（技术方案二） 

 

说明：两个传感器设置得与墙成一个锐角，是因为防止小车向墙方向走时还

能探测到墙。若传感器与墙成直角，则小车很容易在打转。 

4.3.5. 实验视频 

视频见“相伴无悔”（方案二）。 
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4.3.6. 实验结果 

小车能一直沿着墙走，且前进过程中不碰墙。 

实验成功。可行度很高！ 

 

5. 任务五:“循规蹈矩” 

5.1. 任务说明 

 

小车能在循着白线跑,不跑出白线。如图 21 所示。 

 

 

 

图 21 跑道 

5.2. 技术方案一 

5.2.1. 输入输出 

LS 表示看左边脚下的眼睛，LS=0 表示左边探头在白线跑道内，LS=1 表示

左边跑出白线外了； 

RS 表示看右边脚下的眼睛，RS=0 表示右边探头在白线跑道内，RS=1 表示

右边跑出白线外了； 

L 表示左轮，R 表示右轮，0 表示停止，1 表示转动。 
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5.2.2. 真值表 

 

LS RS L R 

0 0 1 1 

0 1 0 1 

1 0 1 0 

1 1 0 0 

 

得出表达式： 

  

  

5.2.3. 电路原理图 

 
图 22“循规蹈矩”电路原理图（技术方案一） 

此处的非门用 CD4069 芯片。具体见 9.材料清单。 

完全跑出跑道 

右边跑出跑道 

都在跑道内 

左边跑出跑道 

前进 

向左走 

向右走 

停止 
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5.2.4. 实物图 

 

  

 

图 23“循规蹈矩”实物图（技术方案一） 

5.2.5. 实验场地 

跑道的宽度为 6cm，两传感器的距离为：5.3cm。 

5.2.6. 实验视频 

视频见“循规蹈矩”（方案一）。 

5.2.7. 实验结果 

小车能在操场似的跑道上一直跑，在弯曲无规则的跑道上则只能跑转角大点

的。具体不能跑见下图红色区域，其他段的跑道都能跑。 
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图 24 机器人跑失败的跑道片段 

实验成功，可行度很高！ 

5.3. 技术方案二 

5.3.1. 输入输出 

LS 表示看左边脚下的眼睛，LS=0 表示左边探头跑出白线外了，LS=1 表示

在白线跑道内； 

RS 表示看右边脚下的眼睛，RS=0 表示右边探头跑出白线外了，RS=1 表示

在白线跑道内； 

L 表示左轮，R 表示右轮，0 表示停止，1 表示转动。 

 

5.3.2. 真值表 

 

LS RS L R 

0 0 0 0 

0 1 1 0 

1 0 0 1 

1 1 1 1 

 

 

正常在跑道里 

左边跑出跑道 

完全跑出跑道 

右边跑出跑道 

停止 

向右走 

向左走 

前进 
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得出表达式： 

L=RS 

R=LS 

5.3.3. 电路原理图 

 

图 25“循规蹈矩”电路原理图（技术方案二） 

此处的驱动门用 CD4010 芯片。具体见 9.材料清单。 

5.3.4. 实物图 

 
 

图 26 机器人实物图（技术方案二） 
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图 27 机器人跑白线实物图（技术方案二） 

 

 

 

 

 

图 28 机器人跑白线操场实物图（技术方案二） 

5.3.5. 实验视频 

视频见“循规蹈矩”（方案二）。 

5.3.6. 实验结果 

此处的 CD4010BE 是 16 管脚的 DIP 器件。对电源为 5.27V，其中 VCC（1

脚）接电源正端，VSS（8 脚）接电源负端(即地端)，而 VDD（16 脚）悬空。输

入大于 1.9V 时输出就变成高电压，而对 CMOS 管，如 CD4081,其输入大于 2.3V

输出才为高。 

实验成功！技术方案可行！ 

6. 任务六：“合二为一” 

6.1. 任务说明 

小车能在矩形跑道上不断跑，当遇到红灯或跑道上的障碍物时能停止。 
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6.2. 技术方案一 

6.2.1. 分析 

小车首先能在白色跑道上跑，这是上一个任务能实现的，加上红灯和障碍物

时，相当于任务五和任务二综合在一起。 

6.2.2. 输入输出 

F 表示看前方的眼睛，F=0 表示看到障碍物，F=1 表示前方无障碍； 

A 表示头顶的眼睛，A=0 表示看到红灯，A=1 表示没有看到红灯； 

LS 表示看左边脚下的眼睛，LS=0 表示左边探头在白线跑道内，LS=1 表示

左边跑出白线外了； 

RS 表示看右边脚下的眼睛，RS=0 表示右边探头在白线跑道内，RS=1 表示

右边跑出白线外了； 

L 表示左轮，R 表示右轮，0 表示停止，1 表示转动。 

6.2.3. 真值表 

 

得出表达式 
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6.2.4. 电路 

 

图 29“合二为一”电路原理图 

此处的与门用 CD4081 芯片。具体见 9.材料清单。 

6.2.5. 实物图 
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图 30“合二为一”实物图 

6.2.6. 实验视频 

视频见“合二为一”。 

6.2.7. 实验结果 

小车在无外界干扰下能一直循白色跑道跑，当遇到红灯或者跑道前方有障碍

物时，小车能停止，红灯灭或者撤离障碍物时，小车又重新跑。 

实验成功！ 
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7. 任务七：“寻寻觅觅” 

7.1. 任务说明 

寻寻觅觅，只为那一席之地---车库。小车沿着右边的墙壁走，当有车库时小

车能转进去，并且停在车库里。如图 31 所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

图 31 机器人入库示意图 

7.2. 技术方案一 

7.2.1. 输入输出 

F 表示前面的眼睛，F=0 表示前方有障碍物，F=1 表示前方无障碍物； 

W 表示右面的眼睛，W=0 表示看到右边有墙，W=1 表示看到右边有车库； 

L 表示左轮，R 表示右轮，0 表示停止，1 表示转动。 

7.2.2. 真值表 

 

F W L R 

0 0 0 0 

0 1 0 0 

1 0 1 1 

1 1 1 0 

前方有障碍物 

前方无障碍物，且无车库 

停止 

停止 

前进 

向右转弯，入库 

前方有障碍物 

前方无障碍物，且有车库 

墙壁 

小车 
前进方向 
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得出表达式 

  

  

7.2.3. 电路原理图 

 

图 32 机器人入库电路原理图（技术方案一） 

此处的或非用 CD4001 芯片。具体见 9.材料清单。 

 

7.2.4. 实物图 
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图 33 机器人入库实物图（技术方案一） 

7.2.5. 实验视频 

视频见“寻寻觅觅”（方案一）。 

7.2.6. 实验结果 

由于小车两个轮子存在差异性，有可能前进过程中小车不能走直线，因此可

能会撞到墙上。并且当小车远离墙壁太远，要入库时会打转，进不了库。 

因此，该技术方案可行度不是很高。 

7.3. 技术方案二 

7.3.1. 输入输出 

F 表示前面的眼睛，F=0 表示前方无障碍物，F=1 表示前方有障碍物； 

W 表示右面的眼睛，W=0 表示看到右边有墙，W=1 表示看到右边有车库； 

L 表示左轮，R 表示右轮，0 表示停止，1 表示转动。 

 



33 / 52 
 

7.3.2. 真值表 

 

F W L R 

0 0 1 1 

0 1 1 0 

1 0 0 0 

1 1 0 0 

 

得出表达式 

  

  

7.3.3. 电路原理图 

 
图 34 机器人入库电路原理图（技术方案二） 

此处的或非门用 CD4001 芯片。具体见 9.材料清单。 

前方有障碍物 

停止 

停止 

前进 

向右转弯，入库 

前方有障碍物 

前方无障碍物，且有车库 

前方无障碍物，且无车库 
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7.3.4. 实物图 
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图 35 机器人入库实物图（技术方案二） 

7.3.5. 实验视频 

视频见“寻寻觅觅”（方案二）。 

7.3.6. 实验结果 

由于小车两个轮子存在差异性，有可能前进过程中小车不能走直线，因此可

能会撞到墙上。并且当小车远离墙壁太远，要入库时会打转，进不了库。 

因此，该技术方案可行度不是很高。 
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8. 基础电路 

8.1. 探测电路一（上拉电阻） 

8.1.1. 探测电路一 

 

图 36 距离探测基本电路 

8.1.2. 电阻取值分析 

R0 取 300 欧能满足要求。当需要可测距离远点时可去 150 欧姆。 

R1 取值取值分析：R1 的值小时，由于分压公式，可知测量距离稍远时，那

R2 的等值电阻会很大，继而分压而得的 Uo 会很大，相当于没有光反射到 R2 中

去。故若想测量范围越远，R1 取值应大些。 

8.1.3. 实验 

R1 取值：R1=30K 时，能测到的距离为 7 厘米；R1=50K 时，能测到的距离为

10 厘米。 

故 R1 的取值应为 30K~50K。 
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8.2. 探测电路二（下拉电阻） 

8.2.1. 探测电路二 

 

图 37 探测电路二 

8.2.2. 实验 

R0 取 300 欧能满足要求。当需要可测距离远点时可去 150 欧姆 

R1 取值：R1=7.5K 时，能测到的距离为很小；R1=15K 时，能测到的距离为 5

厘米；R1=20K 时，能测到的距离为 6 厘米；R1=30K 时，能测到的距离为 10 厘

米；R1=50K 时，能测到的距离为 25 厘米；R1=70K 时，红外对管失去测量作用。 

综上，故 R1 的取值应为 15K~50K 即可满足各种测量情况。 

8.3. 电机驱动电路 

 

图 38 测试电路 

注意：U1 不能同时接电源正极和负极 

工作分析：当 U1 足够大时，三极管导通，电动机转动，此时图 38 电路图等效

为： 



38 / 52 
 

 

图 39 三极管导通等效电路 

 

8.4. 逻辑门测试电路 

8.4.1. 测试思路 

用滑动变阻器和一电阻串联分压作为输入，经过一个逻辑门，然后接 LED

灯作为输出。观察 LED 灯的亮灭情况来记录不同逻辑门的门限电压。 

8.4.2. 非门测试电路 

非门此处用 CD4069 芯片。 

CD4069 芯片管脚图：                 CD4069 芯片实物图： 

 

图 40CD4069 管脚图图 41CD4069 实物图 

接法说明：VDD（14 脚）接电源正端，VSS（7 脚）接电源负端。 
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非门测试电路原理图：实物图： 

 

图 43 非门测试电路实物图 

 

图中 5.8v 表示测试时的电池电压。 

 

测试结果 

Vi<2.69V 时，Vi 相当于低电平输入，输出 Vo 为高电平 ; 

Vi>2.69V 时，Vi 相当于高电平输入，输出 Vo 为高电平 ; 

=2.72V; =0V。 

 

8.4.3. 与门测试电路 

与门此处用 CD4081 芯片。 

CD4081 芯片管脚图：                 CD4081 芯片实物图： 

 

图 44CD4081 芯片管脚图图 45CD4081 芯片实物图 

接法说明：VDD（14 脚）接电源正端，VSS（7 脚）接电源负端。 

 

图 42 非门测试电路原理图 



40 / 52 
 

 

与门测试电路原理图：实物图： 

 

图 46 与门测试电路原理图图 47 与门测试电路实物图 

 

 

测试结果 

V1<2.51V 时，V1 相当于低电平输入；V1>2.51V 时，V1 相当于高电平输入。 

V2<2.49V 时，V2 相当于低电平输入；V2>2.49V 时，V2 相当于高电平输入。 

当 V1>2.51V 且 V2>2.49V 时，即 V1、V2 都为高电平，输出 Vo= 。 

输出： =2.64V; =0 V。 

 

8.4.4. 或门测试电路 

或门此处用 CD4071 芯片。 

CD4071 芯片管脚图：CD4071 芯片实物图： 

 

图 48CD4071 芯片管脚图  图 49CD4071 芯片实物图 

接法说明：VDD（14 脚）接电源正端，VSS（7 脚）接电源负端。 
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或门测试电路原理图：实物图： 

 

图 50 或门测试电路原理图图 51 或门测试电路实物图 

 

 

测试结果 

V1<2.60V 时，V1 相当于低电平输入；V1>2.60V 时，V1 相当于高电平输入。 

V2<2.51V 时，V2 相当于低电平输入；V2>2.51V 时，V2 相当于高电平输入。 

当 V1<2.60V 且 V2<2.51V 时，即 V1、V2 都为低电平，输出 Vo= 。 

输出： =2.74V; =0.01 V。 

 

8.4.5. 或非门测试电路 

或非门此处用 CD4001 芯片。 

CD4001 芯片管脚图：                 CD4001 芯片实物图： 

 

图 53CD4001 芯片实物图 

 

 接法说明：VCC（14 脚）接电源正端，VSS（7 脚）接电源负端。 

图 52  CD4001 芯片管脚图 
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或非测试电路原理图如图 54 所示：实物图如图 54 所示： 

 

图 54 或非测试电路原理图 图 55 或非测试电路原理图 

 

 

测试结果 

V1<2.67V 时，V1 相当于低电平输入；V1>2.67V 时，V1 相当于高电平输入。 

V2<2.65V 时，V2 相当于低电平输入；V2>2.65V 时，V2 相当于高电平输入。 

当 V1>2.67V 且 V2>2.65V 时，即 V1、V2 都为高电平，输出 Vo= 。 

输出： =2.59V; =0 V。 

 

8.4.6. 与非门测试电路 

与非门此处用 CD4011 芯片。 

CD4011 芯片管脚图：                 CD4011 芯片实物图： 

 
图 56CD4011 芯片管脚图图 57CD4011 芯片实物图 

接法说明：VDD（14 脚）接电源正端，VSS（7 脚）接电源负端。 
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与非测试电路原理图：实物图： 

 
图 58 与非测试电路原理图图 59 与非测试电路实物图 

 

 

测试结果 

V1<2.82V 时，V1 相当于低电平输入；V1>2.82V 时，V1 相当于高电平输入。 

V2<2.75V 时，V2 相当于低电平输入；V2>2.75V 时，V2 相当于高电平输入。 

当 V1<2.82V 且 V2<2.75V 时，即 V1、V2 都为低电平，输出 Vo= 。 

输出： =2.58V; =0 V。 

 

8.4.7. 驱动门测试电路 

驱动门此处用 CD4010 芯片。 

CD4010 芯片管脚图：                 CD4010 芯片实物图： 

 

图 60CD4010 芯片管脚图图 61CD4010 芯片实物图 

接法说明：VCC（1 脚）接电源正端，VSS（8 脚）接电源负端，VDD（16

脚）悬空。 

 

驱动门测试电路原理图：实物图： 
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图 63 驱动门测试电路实物图 

 

 

测试结果 

Vi<2.31V 时，Vi 相当于低电平输入，输出 Vo 为低电平 ; 

Vi>2.31V 时，Vi 相当于高电平输入，输出 Vo 为高电平 ; 

=2.48V; =0V。 

9. 材料清单 

注意：1. 以下表中材料与比赛现场派发的材料不完全相同。 

      2. 以下表中的数量是一个参考值，具体需要多少根据实现任务而定。 

编 

号 

材料

名称 

型号规

格 

数

量 

原理图符号 实物图片 备注 

1 电阻 

150Ω 

300Ω 

1K 

10K 

20K 

30K 

51K 

15 

20 

30 

10 

10 

20 

15 

 

 

略 

图 62 驱动门测试电路原理图 
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2 
滑动

电阻 

50K 

规格 
1 

 

 

左右两个引

脚为电阻总

电阻。接左

边两个管

脚，顺时针

旋转电阻增

大。 

3 
驱动

门 
CD4010 2 

 

 

VCC（1 脚）

接电源正

端，VSS（8

脚）接电源

负端，VDD

（16 脚）悬

空。 

4 非门 CD4069 3 

 

 

VDD（14

脚）接电源

正端，VSS

（7 脚）接

电源负端。 

5 与门 CD4081 3 

 

 

VDD（14

脚）接电源

正端，VSS

（7 脚）接

电源负端。 
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6 或门 CD4071 1 

 

 

VDD（14

脚）接电源

正端，VSS

（7 脚）接

电源负端。 

7 
与非

门 
CD4011 1 

 

 

VDD（14

脚）接电源

正端，VSS

（7 脚）接

电源负端。 

8 
或非

门 
CD4001 3 

 
 

VCC（14

脚）接电源

正端，VSS

（7 脚）接

电源负端。 

9 电池 略 1 

 
 

红线一端为

电源正端，

黑线一端为

电源负端。 

10 
红外

对管 
略 

28

对 

 

 

 

左边白色的

是发射管，

长的一端接

正极；黑色

的是接收

管，短的一

段接负极。 
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11 
NPN

管 

S8050D 

三极管 
26 

  

管脚朝下，

面对元件有

文字的一

面，从左至

右，依次

为:E、B、C 

12 
LED

灯 
略 1 

  

管脚长的一

端接正极。 

13 

 

面包

板 

略 12 略 

 

搭建电路的

主体。 

14 
杜绑

线 

公线、

母线 

若

干 
略 

 

连接电路。 

15 小车 略 1 略 

实现整个实

验过程的重

要载体。 

16 
雪糕

棒 
略 

若

干 
略 

 

用来辅佐固

定传感器。 

17 

自锁

式尼

龙扎

带 

略 
若

干 
略 

 

尺寸： 

2mmX12cm 

可以穿过马

达固定孔。 



48 / 52 
 

18 
螺丝

刀 
略 1 略 

 

一字螺丝刀 

10. 附录 

10.1. 附录 A ：常见逻辑芯片 

10.1.1. CD4081(与门) 

 

图 64 CD4081（与门）管脚图 

10.1.2. CD4071（或门） 

 

图 65 CD4071（或门）管脚图 

10.1.3. CD4010（驱动门） 
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图 66CD4010（驱动门）管脚图 

10.1.4. CD4069（非门） 

 

 

图 67CD4069（非门）管脚图 

10.1.5. CD4001（或非门） 

 

 

图 68CD4001（或非门）管脚图 

CD4011（与非门） 
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图 69CD4011（与非门）管脚图 

 

10.2. 附录 B ：布尔代数的公理和定理 

10.2.1. Boolean Axioms（公理） 

 

10.2.2. Theorems of One Variable（单变量定理） 
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10.2.3. Theorems of Several Variables（多变量定理） 

 


