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安全用电实验演示装置探究 ①

刘宇
（湘潭市益智中学，湖南 湘潭４１１１０１）

摘　要：《安全用电》是初中物理教科版九年级下册第二节内容，无相应配套实验器材。根据书中内容设计了低压
触电、高压触电相应的实验器材，利用机器人、二极管、铜箔片等器材建立了人体触电演示模型，现场几次操作机器人模

型，模拟了人体高压触电及低压触电的各种情况。进而对高压触电及低压触电进行了定性分析，并运用实验演示的结论

对触电事故原因进行了理论说明。
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《安全用电》是教科版九年级下册第九章第二节内容，是在学生已经具备了一定的电路知识的基础

上，让学生了解如何在生活中注意安全用电，这对学生安全意识的提升有着重要的意义，同时，本课也是

将知识与生活相联系的具体体现。以往每届初三学生在学习本节内容时，都很难直观地理解高、低压触

电的原因 ，有时利用动画课件效果也不明显。为了让学生感性认识触电的各种形式，了解触电的原因，

笔者利用机器人等器材自制触电演示装置，模拟真实的高压及低压触电的几种情况。利用改造后机器

人身体中的二极管发亮与否模拟电流通过人体路径演示触电现象，让学生直接观察到“高压及低压”状

态下的模拟触电现场。

１　实验原型及以往设计不足之处
１．１　实验原型不足之处

１）利用展示教学挂图配合教材上的插图演示“跨步电压触电”的教学方式，内容简单，抽象，缺乏形
象具体性。

２）初中学生对于高压触电知识陌生，理解有难度，图片讲解达不到应有效果。
１．２　以往设计不足之处

１）采用高压感应线圈，操作注意事项比较多如稍不注意就有触电的危险，同时高压演示很难出现
想要的效果。

２）大多数制作触电演示实验都是用手来移动玩具小人，由于跨步电压触电是现实中的一个动态过
程，不能动态的体现跨步电压触电的现实场景，效果相当不明显。

３）用电表的两接线柱代表人的两脚的教学实验仪器，通过读取电压表的读数来模拟人的触电情
况，模拟的现象不够形象直观，无法对学生形成直观的触动。

４）基本“静止”的演示方式对于初三年龄段的学生来说，理解有一定难度。

２　自主设计实验装置的改进
为了保证学生对触电的特征以及自救方法的掌握，我们经过反复的实验和研究，终于制成了触电演
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示实验装置，教学效果显著，与以往的实验装置对比具有以下特点：一是由理论理解改为实际观察。该

模拟装置将高压触电理论变为实际模拟，增强了学生对高压电的理解。二是由静态演示改为动态演示。

采用市面上常见的能移动的机器人（可跨步走和滑行走）进行电路改造来演示，具有直观性和趣味性。

三是由空间想象改为实际观察。制作高低压演示实验台，模拟实际场景可能出现触电情况，使学生印象

深刻。

３　实验原理及装置说明
３．１　实验器材

机器人（可自行跨步走和滑行走）、学生电源、滑动开关、铜薄片、发光二极管、模板、电阻、木棍、导

线等，搭建后的实验平台如图１所示。图中机器人站立前方为高压演示区，图中左侧铜薄片为低压演
示区。

图１　实验演示装置平台全貌

３．２　地面电路原理设计
模拟地面原理设计如图２所示。

图２　模拟地面原理图

图中红色、黑色部分代表铜薄片，铜薄片间的白线部分为模拟地面（木板）。如图２所示，铜薄片电
路通过导线、电阻在木板背面连接好，黑色铜片通过电阻连电源一端，红色铜片连接电源另一端。根据

机器人行走的步幅，适当调整红、黑铜薄片的间距，可达到实验最佳效果。此电路设计特点：在机器人处

于跨步走的情况下，完全能模拟出高压输电线落在地面上，越靠近高压落地点跨步电压越大的特点；由

于有电阻的存在，根据机器人身上发光二极管的亮度，完全能演示出人双脚跨步距离越大跨步电压越大

５２



当代教育理论与实践 ２０１５年第７卷

的特点。在机器人处于滑行状态（即机器人两脚平行向前滑行）可演示出人双脚平行或小步移动不会

触电的情况，即现场给出了如果发生高压触电，如何逃出高压触电区的方法。

３．３　机器人改造电路原理设计
模拟人体触电原理如图３所示。图中机器人红点代表发光二极管，机器人身上的红线、绿线代表所

连接电路的两端，右图为高、低压机器人所接通的不同电路原理图。此电路设计特点：高压电路设计简

洁，低压电路不但可以演示书中所介绍的低压单手火线触电、双手接触零线、火线触电，同时可扩展演示

书本上没有的单手接触零线触电、双手接触零线触电等情况，巧妙的利用交流电源，在电路利用单项选

择开关后又演示双手火线触电。通过本电路将初中所有的低压触电形式演示全部覆盖。

图３　机器人改造电路原理图

４　实验装置创新之处
１）装置借用了机器人真实模拟触电的各种情形，现象明显，且可以用一个装置来说明多个问题，提

高了教学效率。

２）实验通过发光二级管发光，给学生一次强烈的视觉冲击和心灵震憾，对获取的新知识印象深刻，
且有效地激发了学生进行科学探究实验的兴趣。

３）跨步电压触电的形成现象明显，能够较好的突破该节的难点。
４）能够补充说明教材中没有的触电情况。
５）本实验取材方便，造价便宜普通中学都能够制作。

５　结语
本装置可以起到形象直观模拟低压和高压触电各种情形，在实际操作过程中，能形象、逼真、有趣的

演示实际情况，自从在课堂上应用以后，广泛受到学生好评，使学生加深了对安全用电知识的理解，有较

好的可操作性。同时，本实验装置获得第十届全国中学物理青年教师教学大赛一等奖。
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