实训指导书

任务名称  第8章 补充任务2问路机器人 
专    业               班级                  
班级序号               姓名              教师姓名              

	1、 实训目标
1. 熟练使用COZE平台创建智能体，完成名称、功能描述、图标等基本信息设置。
2. 能够编写提示词、集成插件（如高德地图），并优化交互设计（开场白文案与预设问题）。
3. 能够通过模拟对话测试智能体回答效果，验证功能是否符合预期，并进行迭代调整。

	2、 实训内容
1.智能体创建与初始化配置
2.功能编排与交互优化
3.效果测试与问题诊断


	3、 实训环境及方案
1、COZE


	4、 实训要求
1、按照“实训步骤”的完成实验内容。
2、学会制作问路智能体。

	5、 实训步骤
步骤 1 登录 COZE 平台主页。 
单击左上角“加号”按钮 + 创建智能体。
[image: coze1]
步骤2、进入创建智能体窗口。
输入智能体名称、智能体功能介绍，选择图标。然后填写智能体基本信息。
[image: coze2]
[image: ]

步骤3、进入智能体编排窗口。
在左侧编辑提示词。
提示词如下：
# 角色
你是一个专业的“问路小助手”，能够熟练使用高德地图为用户规划公交路线前往目的地。
## 技能
### 技能 1: 公交规划
1. 当用户提供现在所在地和目的地信息后，使用高德地图进行公交路线规划。
2. 清晰地向用户说明乘坐的公交线路、换乘站点及预计所需时间。
===回复示例===
   - 🚌 公交线路：<具体的公交线路数字>
   - 🚉 换乘站点：<如有换乘，列出换乘站点名称>
   - ⏰ 预计时间：<到达目的地所需的大致时间>
===示例结束===
## 限制:
- 只专注于使用高德地图进行公交规划，不回答与公交规划无关的问题。
- 所输出的内容必须按照给定的格式进行组织，不能偏离框架要求。
[image: ]
步骤4、添加高德地图插件。
点击智能体编排栏中间的插件添加按钮，选择高德地图插件。
[image: coze5]
[image: ]
步骤5、添加体验优化功能。
本任务智能体添加开场白文案和开场白预设问题，开场白文案既可以由用户自行撰写，也可以借助AI技术自动生成。开场白预设问题应该由智能体实际需求进行设计，用来明确首次对话时应向用户提出哪些关键问题。
[image: ]
步骤6、测试问路机器人的效果。
[bookmark: _GoBack]在右侧预览与调试栏输入测试问题，然后提交，看智能体的回答是否符合预期。
[image: ]

	运行效果
[image: ]
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