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實際操作進度
• 第一節

• 介紹NKNUBLOCK
• 連接電腦

• 第二節
• 控制RGB LED燈
• 彩虹燈

• 第三節
• 認識8*8點矩陣
• 設計動畫效果
• 鍵盤控制燈號

• 第四節
• 認識蜂鳴器
• 倒車雷達

• 第五節

• 認識超音波感測器
• 超音波RGB燈

• 第六節
• 認識搖桿
• 偵測並顯示搖桿座標
• 搖桿控制角色移動

• 第七節
• 認識直流馬達N20
• 控制轉動方向和轉速
• 搖桿控制馬達轉動

• 第八節
• 認識伺服馬達SG90
• 馬達歸零和轉動角度
• 超音波感應柵欄

• 第九節
• 台北市立明德國中校

園進出入系統

• 第十節
• 遊樂園探險之遊戲

(電腦課之實作內容)
• 將滑鼠改為搖桿

• 第十一節
• 認識直流馬達
• Led燈串聯與並聯
(Thinkcad Circuits)

• 第十二節
• 炫彩涼風扇
• 專案分享



各元件教學



第一節
1.介紹NKNUBLOCK
2.連接電腦

• 先觀賞網路影片了解什麼是Arduino
（ 影片：Arduino 到底是什麼？）

https://youtu.be/B4T8hzO0IYc


第一節
1.介紹NKNUBLOCK
2.連接電腦

• 到Arduino官網點擊Nano板，讓學
生找教具上的Nano板

• 說明NKNUBLOCK是讓Scratch和
Arduino進行溝通的中介軟體

https://www.arduino.cc/


第一節
1.介紹NKNUBLOCK
2.連接電腦

• 介紹4060電控板，腳位分佈

• 馬達與感測器元件簡介：

• 讓學生看著教具上的元件名稱，簡
單說明元件功能即可



第一節
1.介紹NKNUBLOCK
2.連接電腦

• USB線連接
• Nano上的power燈亮

• 晶片燒錄
• 晶片燒錄→選擇COM PORT→燒錄韌體-Nano
• 燒錄成功要將執行畫面關閉（學生會忘記）

• 只有第一次連線，或軟硬體更新才需要晶片燒錄

• 連線
• 連線模式USB→選擇COM PORT→連線

• 以NKNUBLOCK寫一個Scratch小程式



第二節
1.控制RGB LED燈
2.彩虹燈

• 教師講解：
• 生活應用：紅綠燈…

• 教師示範：
• 點亮紅、綠、藍RGB單色燈

• 學生操作：
• 測試腳位9、10、11高低電位結果

• 教師佈題：
• 紅、綠、藍燈，每種顏色各亮一秒鐘，並

一直循環。



第三節
1.控制RGB LED燈
2.8*8點矩陣

• 教師講解：
• 同學發現光可以混色
• 說明光的三原色，並可進行調色

• 教師示範：
• 數位腳位、類比腳位、PWM腳位

• 數位訊號（0或1）：電燈開關on和off
• 類比訊號（0-1023）：音量旋鈕
• 數位轉類比訊號（0-255）

• 以PWM腳位進行調色

• 學生操作：
• 按圖表輸入PWM腳位值，測試結果

• 教師佈題：
• 完成七色循環彩虹燈。

影片連結/學生彩虹燈.mp4


第四節
1.認識蜂鳴器
2.倒車雷達

• 教師講解：
• 蜂鳴器無振盪源

• 不同振盪頻率發出不同音高

• 教師示範：
• 程式開頭和結尾，腳位8設為高電位

• 演奏小蜜蜂

• 學生操作：
• 編寫小蜜蜂程式

• 教師佈題1：
• 倒車雷達（超音波+蜂鳴器）：愈靠近

障礙物，聲音愈急促。
學生的小蜜蜂程式

影片連結/學生蜂鳴器演奏小蜜蜂.mp4
影片連結/學生倒車電達.mp4


第五節
1.設計動畫效果
3.鍵盤控制燈號

• 教師講解：
• 生活應用：小綠人號誌、電子看板

• 教師示範：
• 動畫設計方式

• 學生操作：
• 設計動畫效果

• 鍵盤控制燈號：按下鍵盤方向鍵，可控
制8*8點矩陣圖案。

• 教師佈題：
• 便利商店迎賓燈號：超音波感應客人靠

近，8*8點矩陣顯示燈號訊息。

影片連結/教師示範動畫設計.mp4
影片連結/學生設計動畫效果.mp4
影片連結/學生鍵盤控制8×8燈號.mp4
影片連結/便利商店迎賓燈號.mp4


第六節
1.認識搖桿
2.偵測並顯示搖桿座標
3.搖桿控制角色移動

• 教師講解：
• 生活應用：電玩搖桿、遙控車搖桿
• 搖桿位置要在板子的右下角
• VRX、VRY→A0、A1（0-1023），SW→腳位7（0或1）

• 搖桿座標：國小數學還沒上負數、平面直角座
標

• 教師示範：
• 變數顯示搖桿座標
• 寫程式要避開誤差值

• 學生操作：
• 偵測並以變數顯示搖桿座標

• 教師佈題：
• 搖桿控制角色移動：以搖桿控制角色移動，可

加上按鈕功能。
有時搖桿座標無法達到理想值

影片連結/學生搖桿.mp4


1. 情境主題及目的
2. 情境分析
3. 副程式「紅燈狀態」設計
4. 副程式「綠燈狀態」設計
5. 副程式「小紅人行走」設計
6. 本系統演算法步驟及積木程式堆疊

大綱



情境主題及目的
(1) 情境主題：紅綠燈系統

(2) 情境目的：結合搖桿、無源蜂鳴器、RGB LED模組、8*8點矩
陣、伺服馬達的運轉，利用搖桿按鈕，控制紅綠燈狀況。

1. 程式開始執行時，『紅燈狀態』用RGB LED 顯示紅燈，柵欄
放下，用8x8LED點矩陣模擬小紅人立正站立。

2. 當搖桿的按扭壓下，紅燈變綠燈狀態，RGB LED 變綠燈，開
啟柵欄，同時用蜂鳴器播放鳥鳴聲或音樂。

3. 小紅人開始行走持續30秒，倒數15秒，小紅人隨倒數時間越
少行走速度越快。

4. 倒數計時結束，變紅燈狀態，小紅人變回立正站立，音樂停
止，柵欄放下。

5. 程式等待下一個搖桿按扭壓下的指令



情境分析
(3) 情境分析：
1. 程式開始執行時，設定『紅燈狀態』：

• 用RGB LED 顯示紅燈：數位腳位 9 設為「高」電位、數位腳位
10 設為「低」電位、數位腳位 11 設為「低」電位。

• 放下柵欄：伺服馬達腳位 6 角度 0 度
• 設8x8LED點矩陣模擬小紅人立正站立

2. 當搖桿的按扭壓下，紅燈變綠燈狀態
• RGB LED 變綠燈：數位腳位 9 設為「低」電位、數位腳位 10 
設為「高」電位、數位腳位 11 設為「低」電位。

• 開啟柵欄：伺服馬達腳位 6 角度 90 度
• 用蜂鳴器播放鳥鳴聲或音樂：數位腳位 8設為「高」電位，
腳位 8 播放音調

• 同時，小紅人開始行走持續30秒：設 8x8LED陣列模擬小紅人
行走30秒

• 小紅人行走計時倒數15秒，小紅人隨倒數時間越少行走速度
越快。

• 倒數計時結束，變回紅燈狀態

3. 程式等待下一個搖桿按鈕壓下的指令



演算法步驟
(4)副程式「紅燈狀態」演算法步驟：

01 用RGB LED 亮紅燈：
數位腳位 9設為「高」電位
數位腳位 10設為「低」電位
數位腳位 11設為「低」電位。

02 放下柵欄：
伺服馬達腳位 6角度 0度
等待 1 秒

03 8x8 LED陣列：
模擬小紅人立正站立



演算法步驟 vs 積木程式堆疊

01 用RGB LED 亮紅燈：
數位腳位 9設為「高」電位
數位腳位 10設為「低」電位
數位腳位 11設為「低」電位。

(4-1)副程式「亮紅燈」演算法步驟：



演算法步驟 vs 積木程式堆疊

02 放下柵欄：
伺服馬達腳位 6角度 0度
等待 1 秒

(4-2)副程式「放下柵欄」演算法步驟：



演算法步驟 vs 積木程式堆疊
03 8x8 LED陣列：
模擬小紅人立正站立



演算法步驟 vs 積木程式堆疊

01 副程式「亮紅燈」

02 副程式「放下柵欄」

03 模擬小紅人立正站立

(4-3)副程式「紅燈狀態」演算法步驟：



演算法步驟
(5) 副程式「綠燈狀態」演算法步驟：

01 用RGB LED 亮綠燈：
數位腳位 9設為「低」電位
數位腳位 10設為「高」電位
數位腳位 11設為「低」電位。

02 打開柵欄：
伺服馬達腳位 6角度 90度
等待 1 秒

03 蜂鳴器播放音調或音樂：
數位腳位 8 設為「高」電位，
蜂鳴器在腳位 8播放音調……直到播完
數位腳位 8 設為「高」電位



演算法步驟 vs 積木程式堆疊

01 用RGB LED 亮綠燈：
數位腳位 9設為「低」電位
數位腳位 10設為「高」電位
數位腳位 11設為「低」電位。

(5-1)副程式「亮綠燈」演算法步驟：



演算法步驟 vs 積木程式堆
疊

02 打開柵欄：
伺服馬達腳位 6角度 90度
等待 1 秒

(5-2)副程式「打開柵欄」演算法步驟：



演算法步驟 vs 積木程式堆
疊

03 蜂鳴器播放音調或音樂：
數位腳位 8 設為「高」電位，
蜂鳴器在腳位 8 播放音調……直到播完
數位腳位 8 設為「高」電位

(5-3)副程式「播放音樂」演算法步驟：



演算法步驟 vs 積木程式堆
疊

01 副程式「亮綠燈」

02 副程式「打開柵欄」

03 副程式「播放音樂」

(5-4)副程式「綠燈狀態」演算法步驟：



演算法步驟
(６) 副程式「小紅人行走」演算法步驟：

模擬「小紅人行走 30 秒，倒數15秒，越走越快」

01 重複迴圈5次

02 模擬小紅人立正站立，等待0.75秒

03 模擬小紅人往前走，等待0.75秒

04 重複迴圈5次

05 模擬小紅人立正站立，等待0.5秒

06 模擬小紅人往前走，等待0.5秒

07 重複迴圈5次

08 模擬小紅人立正站立，等待0. 25秒

09 模擬小紅人往前走，等待0.25秒



演算法步驟 vs 積木程式堆
疊(6-1) 模擬小紅人往前走：



演算法步驟 vs 積木程式堆
疊(6-2) 副程式「小紅人行走」演算法步驟1-3：

01 重複迴圈5次

02 模擬小紅人立正站立，等待0.75秒

03 模擬小紅人往前走，等待0.75秒



演算法步驟 vs 積木程式堆
疊(6-3) 副程式「小紅人行走」演算法步驟4-6：

04 重複迴圈10次

05 模擬小紅人立正站立，等待0.5秒

06 模擬小紅人往前走，等待0.5秒



演算法步驟 vs 積木程式堆
疊
(6-4) 副程式「小紅人行走」演算法步驟7-9：

07 重複迴圈10次

08 模擬小紅人立正站立，等待0.25秒

09 模擬小紅人往前走，等待0.25秒



積木程式堆疊
(6-5) 副程式「小紅人行走」



演算法步驟
(7)「紅綠燈系統」演算法步驟：

01 副程式：紅燈狀態

02 重複無限次迴圈開始

03 判斷：如果搖桿的按扭被壓下

04 成立：副程式：綠燈狀態

05 副程式：小紅人行走

06 副程式：紅燈狀態

重複迴圈結束



積木程式堆疊
(7-1) 紅綠燈系統



明德國中校園進出入系統影片介紹



一、 情境主題：停車場自動化
二、 情境目的：

• 點綠旗時：放下柵欄
• 車子離開校園時：利用超音波感測判斷，打開柵欄，並顯

示對應紅燈或音響。
• 車子進入校園時:利用搖桿按鈕按下則開啟柵欄

三、 情境任務：
• 1. 基本狀態：柵欄放下，超音波感測器啟動，紅燈恢復

基本狀態。
• 2. 感應狀態：感應有車輛進入，開啟柵欄，燈號顯示紅

燈，並出現警示音響。
• 3. 回復狀態：車輛離開，放下柵欄，燈號恢復基本狀態，

或警示音響停止。

明德國中校園進出入系統大綱



明德國中校園進出入系統程式實作



明德國中校園進出入系統程式實作



明德國中校園進出入系統程式實作



明德國中校園進出入系統程式實作



明德國中校園進出入系統程式實作-8*8點矩陣
之應用



炫彩涼風扇~課程尚在進行中



涼風扇之扇葉製作



Thinkcad circuits-串聯與並聯



認識直流(減速)馬達N20

• N20兩端電位相等時，不會轉動。電位差距越大，轉速越快。

•腳位：D2、D3

•轉動馬達：

•小試身手：改變轉動方向



認識HC-SR04超音波感測器
1.認識超音波模組：

(1)探測距離：2CM~450CM

(2)感應角度：不大於15度
(3)接收方式：Vcc(正極) 、Gnd(接地)、Trig(控制端)、Echo(接收端) 。

2.超音波腳位：
(1)Trig(控制端)：A2腳位
(2)Echo(接收端)：A3腳位
(3)超音波感測：說出前方物體距離

超音波偵測前方物體，
距離<10公分-說出[有人進來]
距離>10公分-說出[人離開了]

A2A3

3.小試身手：



情境分析及情境流程圖
(3) 情境分析：

1.利用超音波偵測，

是否有人進入。

2.無人時，

LED燈關、排風扇關閉。

3.人進來，

LED燈亮、排風扇啟動。

(4) 情境流程圖：

開始

有人無人

超音波偵測是否有人

LED燈開
排風扇啟動

LED燈關
排風扇關閉



流程圖符號(1)

符號 名 稱 意 義 範 例

開始 (Start)
終止 (End)

表示程式的開
始或結束

路徑(Path)
表示流程進行
的方向

輸入(Input)
輸出(Output)

表示資料的輸
入或結果的輸
出

處理(Process) 表示執行或處
理某一項工作

start

輸出總和

s=s+1

Ch.3.1



流程圖符號(2)
符號 名 稱 意 義 範 例

決策判斷
(Decision)

針對某一條件進行
判斷

迴圈 (Loop)
表示迴圈控制變數
的初始值及終值

副程式
(Subroutine)

用以表示一群已經
定義流程的組合

報表(Document)
指列印出的報表文
件

A>B

For＝i To 10

i

查詢成績

印出成績單

Ch.3.2



程式流程三種結構
Ch.4

重覆結構(Iteration)選擇結構(Selection)循序結構(Sequence)



情境流程圖 vs 程式流程圖(學生填空用)
(4) 情境流程圖： (5) 程式流程圖：

開始

有人無人

超音波偵測是否有人

LED燈開
排風扇啟動

LED燈關
排風扇關閉



程式流程圖(學生填空用)

開
始

(5) 程式流程圖：利用以下選項，
填入右邊適當的空格內。

設定超音波腳
位

=A2、A3

設定腳位9(R)=低電位

設定腳位10(G)=低電位

設定腳位11(B)=低電位

設定腳位9(R)=高電位

設定腳位10(G)=高電位

設定腳位11(B)=高電位

距離
>10

距離
<10

直流馬達腳位2、3轉速=0

直流馬達腳位2、3轉速
=100



程式流程圖(教師用)
(5) 程式流程圖：① ②

有
人
時

無
人
時

無
人
時

有
人
時



程式流程圖 vs積木程式堆疊
(6) 積木程式堆
疊

(5) 程式流程
圖 程式1



程式流程圖 vs積木程式堆疊
(6) 積木程式堆
疊

(5) 程式流程
圖 程式2



程式流程圖 vs積木程式堆疊
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