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國立臺灣師範大學



2020/12/20

國立臺灣師範大學資訊教育學系1995

1999

2006

2011

2012

Present

教育學院學士、資訊實習教師

開始高中職資訊教師生涯

國立高雄師範大學資訊教育碩士

教育部選送教師出國專題研究

新加坡國立教育學院訪問學者

國立臺南大學數位學習科技博士

比利時安特衛普大學DBR短期研究

2013.02-國立臺灣師範大學任教
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教育背景



• 2013 received the NSC Recruited Special Outstanding Talent Award, National 
Taiwan Normal University (2013.02~2014.01)

• 2014 received the Academic Excellence Award in National Taiwan Normal 
University (2014.01~2016.12)
2014 received the Distinguished Young Scholar Project, by Ministry of Science 
and Technology (2014.08~2016.07)

• 2015 received the Best Research Paper Award in The 19th Global Chinese 
Conference on Computers in Education (GCCCE 2015)
2015-19 received the MOST Special Outstanding Talent Award 
(2015.08~2019.07)

• 2016 received the Distinguished Young Scholar Project, by Ministry of Science 
and Technology (2016.08~2019.07)

Majored in computer education and e-learning studies

Experience and Honors



• 2017 

• received the Academic Excellence Award in National Taiwan Normal University (2017.01~2019.12) 
(2019.01~2021.12 –Distinguished Professor)

• received the Academic Research Award in the Industrial Technology Education Association, Taiwan, 
R.O.C.

• 2018 

• received the Ta-You Wu Memorial Award from the Ministry of Science and Technology

• won the Early Career Researcher Award in the Asia-Pacific Society for Computers in Education

• 2019 

• received the Research Excellence Award in National Taiwan Normal University

• won the Excellent Teacher Award in the College of Technology and Engineering, National Taiwan 
Normal University

• Visiting faculty, Computer Science and Artificial Intelligence Lab, MIT, USA.

• 2020 

• received the Industry-University Collaboration Merit Award in National Taiwan Normal University
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Experience and Honors



你覺得，機器可以有智慧嗎?

7https://youtu.be/PLGzwU9YBnc

https://www.youtube.com/watch?v=PLGzwU9YBnc&ab_channel=%E5%A4%A7%E8%86%BD%E7%A7%91%E5%AD%B8-WhatIfChinese


科技始終來自人性

AMAZON

• https://www.youtube.com/watc
h?v=WduWDXfBrE4

• 說明：https://reurl.cc/R4LZZr

特斯拉新聞

• https://youtu.be/apMExAOL5Yc 

• 2020年5月31日台灣新聞

• 自動駕駛

• 撞上橫躺的大貨車

• 人沒有受傷

https://www.youtube.com/watch?v=WduWDXfBrE4


人工智慧

1956年提出

機器可以擁有像人類一樣的
智慧去判斷、解決問題及做
決策。
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發展歷史

10

時間
1956年 1970年 1980年 1990年 2000年 2010年 現在



發展歷史
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時間
1956年 1970年 1980年 1990年 2000年 2010年 現在

• 符號邏輯

人的思考邏輯放進電腦

失敗!

因人類自己不懂自己的
思考過程



發展歷史
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時間
1956年 1970年 1980年 1990年 2000年 2010年 現在

• 專家系統

由專家寫下判斷規則

失敗!

很多難題無法用規則定
義及解決、維護費用高



發展歷史
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時間
1956年 1970年 1980年 1990年 2000年 2010年 現在

• 機器學習
給機器自己學習



近期
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時間



近期

15

時間

https://youtu.be/IgFGsWiPqXQ

https://www.youtube.com/watch?v=IgFGsWiPqXQ&ab_channel=PanSci%E6%B3%9B%E7%A7%91%E5%AD%B8


人工智慧(Artificial Intelligence)

16

人工智慧

機器學習

深度學習

機器可以擁有像人類一樣的智慧
去判斷、解決問題及做決策。

機器如何處理資料，從中找到特
徵並進行學習。

機器在處理資料的過程裡，採用
多層的處理方法。



人工智慧 (Artificial Intelligence,AI)

“讓機器或電腦可以擁有像人類一樣的智慧”

電腦下圍棋：AlphaGO

自動標注照片的人是誰

語音助理



• 讓機器自己學怎麼做

• 從大量的資料中不斷學習、測試、修正，找出規則

• 實現人工智慧(AI)的技術之一

機器學習(Machine Learning, ML)



一般的程式

告訴電腦怎麼做，
電腦照著做

機器學習的程式

告訴電腦很多答案或是經驗，
讓電腦自己從中學習怎麼做

apple

apple

apple

機器學習(Machine Learning, ML)



監督式學習

用很多附有答案的題目
來訓練電腦

貓

貓

貓

狗

狗 狗

貓

貓

貓

狗
狗

狗

機器學習的種類







課程內容_實作一次

模型

左轉

可以辨識卡片的App

控制
micro:bit小車

玩桌遊
Robot City

1

2 3

4

5



微控制板
Micro:bitApp Inventor

監督式機器學習
Machine Learning

主要使用到

• 建立標籤
• 提供訓練資料
• 產生訓練模型
• 測試模型
• 下載模型(*.mdl)

• 建立手機專案檔(*.aia)
• 匯入PIC擴充元件
• 上傳模型到PIC擴充元件
• 打包手機安裝檔(*.apk)
• 將apk檔案安裝到Andriod手機

• 在電腦上用makecode寫*.hex檔
• 用USB將*.hex檔傳到microbit



https://youtu.be/CTNOsuWGa8Q



目錄

◆ 01 MIT App Inventor介紹

◆ 02 體驗水果分類APP

◆ 03 動手做一個辨識APP

PIC：影像辨識

26

目錄

大家一起玩桌遊



MIT App Inventor
由google所推出，後來移轉給美國麻省理工學院

(MIT)的行動學習中心(MIT Center for Mobile

Learning)維護與發展的APP開發平台。

27

0101



https://aieducation.mit.edu/resources.html

相關資源
https://aieducation.mit.edu/resources.html

28

https://aieducation.mit.edu/resources.html
https://aieducation.mit.edu/resources.html


• 免費的手機應用程式開發平台

• 用拉積木與元件的方式來寫程式

什麼是App Inventor?

https://appinventor.mit.edu/

29

https://appinventor.mit.edu/


介面設計 程式設計

APP

30



MIT App Inventor
需要另外安排專門的App Inventor研習三個小時

學習基本拉元件、設定屬性以及積木程式設計

https://appinventor.mit.edu/



將aia檔案匯入到MIT App Inventor

使用Google帳號登入

http://appinventor.mit.edu/



雲端資料夾Example aia files，底下
Image_Classifier_nomodel.aia

步驟1
步驟2

步驟3

步驟4

步驟5



把專案檔都匯入到MIT APP Inventor



使用ImageNet訓練模型

秧鶴：0.97
(limpkin, Aramus pictus)

鴇：0.02
(bustard)

鵜：0.01
(pelican)

輸入 輸出
模型Model

35

Weak AI時代

ImageNET數據集是目前圖像辨識最大且最
完整的資料庫之一，常被用來訓練分類器



使用ImageNet訓練模型

秧鶴：0.97
(limpkin, Aramus pictus)

鴇：0.02
(bustard)

鵜：0.01
(pelican)

輸入 輸出
模型Model

The Look Extension
36



Look Extension

• 使用已經訓練好的辨識模型，無法自行

修改標籤與模型

• 目前可辨識424種物品

• 使用的是MobileNet：在手機端執行

影像辨識，可以不用連網路

• 使用時需載入LookExtension

37

LookExtension介紹與教學
http://gg.gg/LookExtension

https://github.com/mit-cml/appinventor-extensions/blob/extension/look/appinventor/components/src/edu/mit/appinventor/ai/look/assets/scavenger_classes.js
http://gg.gg/LookExtension


手機部分

點選
MIT AI2

Companion

• 從手機的Google Play找到MIT AI2 Companion

• 在MIT App Inventor中打包LOOK_Test產生apk檔案

• 把apk檔案安裝到自己的Andriod手機中



Look v.s PIC

Look Extension

• 預先訓練好的模型

• 不需了解相關原理

就可以分辨424種

類別的圖片

PIC網頁工具 Extension

• 由你來訓練模型

• 由你來告訴模型要幾種分類

• 由你來告訴模型這些類別是什麼

→個人化!

39

http://gg.gg/LookExtension
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AI2 Robot City智能小車機器人蓋城市桌遊

Micro:bit

PIC網頁
工具

桌遊
體驗

本日上課順序

使用A4紙自
己設計一個
向前圖示
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AI2 Robot City智能小車機器人蓋城市桌遊

點圖片有影片連結

https://www.youtube.com/watch?v=CTNOsuWGa8Q&ab_channel=Ting-ChiaHsu


玩玩看水果分類器

➢ 使用說明

➢ 機器學習：監督式學習

➢ 活動討論

42

0302



機器學習(Machine Learning, ML)

一種實現人工智慧的方法，從很多資料中進行學習然後驗證，產生預測結果

電腦自己從資料中學習、測試、修正



• 讓機器自己學怎麼做

• 從大量的資料中不斷學習、測試、修正，找出規則

• 實現人工智慧(AI)的技術之一

機器學習(Machine Learning, ML)
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AutoDraw
透過神經網路猜測使用者繪製內容，並提供各式各樣的icon

點圖有介紹影片連結
https://youtu.be/VwRbvVrUXTc

https://www.youtube.com/watch?v=VwRbvVrUXTc&feature=emb_logo&ab_channel=GoogleDevelopers
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AutoDraw
透過神經網路猜測使用者繪製內容，並提供各式各樣的icon

上機操作

https://www.youtube.com/watch?v=VwRbvVrUXTc&feature=emb_logo&ab_channel=GoogleDevelopers


讓小學生發揮創造力: 任務作業

48

使用AutoDraw產生三張具有創意的圖片，每張圖皆需
要使用到AutoDraw、draw、type、fill、shape功能。
完成後，將畫面截圖放置word內，繳交作業
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Google Quick Draw

點圖有介紹影片連結

以機器學習(監督式學習)為基本的遊戲，透過神經網路猜測你在畫什麼

https://youtu.be/X8v1GWzZYJ4

https://www.youtube.com/watch?v=X8v1GWzZYJ4&feature=emb_title&ab_channel=GoogleDevelopers
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Google QuickDraw

https://quickdraw.withgoogle.com/

以機器學習(監督式學習)為基本的遊戲，透過神經網路猜測你在畫什麼

上機操作



小學生認知與即時反應

51

操作QuickDraw三個回合，並將每次結果進行截圖
記錄。完成後，將畫面截圖放置word內，繳交作業。



雲端資料夾Example aia files，底下
fruit_classifier.aia 匯入專案

步驟1

步驟2

步驟3

步驟5

步驟4



我的專案



AI Companion 
手機必須事先從Google Play下載好MIT AI2 Companion 

• 產生的QR-
Code時間
很短



APP實際測試與使用

手機部分

點選
MIT AI2

Companion

出現QRcode

等進度條跑完，手機便會
顯示所製作的APP

此方法不是安裝在手機上，而是透過網路連線
在手機上模擬，可同步修改

電腦部分

55



亦可產生能直接安裝在手機的APK檔



形成APK的QR Code
• QR Code在二個小時之內都可以下載APK

• 使用手機上的AI Companion掃描QR Code就可以開始安裝

步驟 1

步驟 2

步驟 3

步驟 4



在手機裡面安裝APK

步驟 5

步驟 6

步驟 7



2
辨識鏡頭拍
到的畫面

前後是鏡頭
轉換

關閉App

鏡頭拍到的畫面 按下
進行辨識

記得開聲音

水果分類App fruit_classifier.apk

3個以下的標
籤，信心值
總和為1



監督式學習：用很多有答案的題目來訓練電腦

很多貼有標籤的

訓練資料=練習題目
Training data

x50

x50

x50

訓練
從資料中學習

模型

電腦分辨這些圖
片的方法(許多
的演算法與算式)

得到

測試
模型好不好
方法有沒有用

測試資料
Testing data

=考試題目

應用
在生
活中

用監督式學習學會分辨圖片



➢ 除了蘋果、鳳梨、香蕉，這個App可以辨識出其他東西嗎？

➢ 每次辨識結果都正確嗎？

➢ 辨識結果的數字百分比代表什麼呢？

我覺得這張
圖最有可能
是蘋果!

影像分
類模型

水果分類App Ｑ&Ａ



與提供的訓練資料性質有關

活動討論

蘋果
41%

蘋果
85%

62

e.g.蘋果的訓練資料：背景單純
＝

模型所學到的蘋果影像

為什麼同一張圖，不同
遠近或角度得到的辨識
結果不同？



活動討論 香蕉的訓練資料
鳳梨的訓練資料
• 多為單顆
• 背景單純

香蕉
91%

鳳梨
84%

• 訓練資料越多越好

• 變化性越多元越好
（數量足夠前提下）

63

類似的圖片，背景不
同得到的辨識結果不
同。



再增加一
類水果呢?
例如: 橘子

影像分
類模型

實作與想一想

讓電腦告訴你，你拿的水果比
較像是這四類水果當中的哪一
種?
• 所有類別的信心值總和為

100%
• 在Personal Image Classifier上

面雖然可以看到四個類別顯
示的信心值(和你測試的物件
有多高的相似度)，但是目前
到APP裡面只能抓到信心值
前三高的數值(0~1之間)

• 已經請MIT修改為可以讓使
用者自訂要顯示前N個相似
度的類別

重新建立四種水
果的標籤及訓練

建立新模型 放入APP形成可以影像
辨識四種水果的APP



Teachable Machine

https://youtu.be/T2qQGqZxkD0



新版的Teachable Machine

https://teachablemachine.withgoogle.com/
1

2



• 可訓練自己的監督式機器學習
影像分類器

• 上傳訓練資料可以按著不放連
拍不同角度的圖片

• 上傳訓練資料可以一次拉多個
圖片完成上傳

• 訓練完成的模型，進行測試時，
可以即時所見即所得(信心值)

• 下載的模型有Tenserflow, 
Tenserflow Lite, JS等用於文字
型程式語言

Teachable Machine影像辨識



鏡頭拍到的畫面

訓練綠色標籤

訓練紫色標籤

訓練橘色標籤

輸入

學習
輸出

信心值

覺得有多少可能會
是綠色標籤的圖片

https://teachablemachine.withgoogle.com/v1/第一版: 舊版

https://teachablemachine.withgoogle.com/v1/
https://teachablemachine.withgoogle.com/v1/


動手做一個影像辨識APP

➢ 功能說明

➢ 影像辨識

➢ App實際測試與使用

69

0403
訓練的模型要可下載給積木程式使用



影像辨識

• 訓練影像辨識模型的平台

• 所訓練好的模型可以放到MIT App

Inventor中使用，進行個人化應用

• 由MIT App Inventor團隊開發

• 使用CNN卷積神經網路與遷移學習
搜尋：personal image classifier

網址：https://classifier.appinventor.mit.edu/

PIC操作步驟說明

70

Personal Image Classifier

自訂神經網路視覺辨識

https://classifier.appinventor.mit.edu/


創意卡（空白卡）說明

繪圖區

文字說明區

Tips：

• 增加不同卡的圖案差異(ex:顏

色、形狀)

• 藍筆: 畫前進

• 紅筆: 畫右轉

• 黃筆: 畫左轉

• 黑筆: 邊緣外框形狀

• 拍攝訓練資料時盡量只拍攝繪

圖區圖案，減少背景干擾

• 使用APP辨識時盡量只辨識繪

圖區圖案



其他人的創作

哪一張桌遊
卡最有創意?



模型

開始訓練

73

PIC訓練流程
監督式機器學習

Step1：收集資料並設定分類標籤

Gather Data and Set them into 

Categories.

Step2：訓練模型

及測試資料

Train Model

and Test it.

Step3下載模型

Export your Model.

Label 1:
前進

Label 2:
右轉

Label 3:
左轉
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自訂神經網路視覺辨識
PIC(Personal Image Classifier)

搜尋：personal image classifier
網址：https://classifier.appinventor.mit.edu/

https://classifier.appinventor.mit.edu/


自訂神經網路視覺辨識
PIC(Personal Image Classifier)

75

第一步驟：收集資料並設定分類標籤

點選增加標籤
1

2

收集資料（影像圖檔，建議PNG檔），
並為圖檔設定分類及標籤



自訂神經網路視覺辨識
PIC(Personal Image Classifier)

76

第一步驟：收集資料並設定分類標籤

從下拉式選單設定此次拍照要上傳到哪一個標籤(類)底下



增加訓練資料到每個標籤下面

餵訓練資料給第一個標籤 餵訓練資料給第二個標籤 餵訓練資料給第三個標籤





自訂神經網路視覺辨識
PIC(Personal Image Classifier)

79

第一步驟：收集資料並設定分類標籤

可以按下圖片右上
角的X，即可刪除丟
錯的訓練資料

新版的PIC餵錯資
料可以刪除





Train



自訂神經網路視覺辨識
PIC(Personal Image Classifier)

82

超參數設定(C)
• Learning Rate學習率：每一

回合調整模型的程度

學習率越大，每回合模型調整修正自
己的幅度就越大，這樣可能會越快找
到適合自己的參數，但也可能因調整
過多難以收斂；學習率越小表示每次
修正的幅度越小，要收斂的時間花得
比較長。

第二步驟：訓練模型及測試資料



自訂神經網路視覺辨識
PIC(Personal Image Classifier)

83

超參數設定(2)
• Optimizer優化器：模型改善

自己的方式，怎麼找到最小損
失函數的方式。

第二步驟：訓練模型及測試資料



自訂神經網路視覺辨識
PIC(Personal Image Classifier)
第二步驟：訓練模型及測試資料
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超參數設定(B)
• Epochs訓練回合數：
要用這筆資料訓練幾次，建議調
高一點點。

回合數要適當，並非越多越好，因為
太多會過度擬合(overfitting)，模型
僵化了，會讓新的資料辨識錯誤。



自訂神經網路視覺辨識
PIC(Personal Image Classifier)
第二步驟：訓練模型及測試資料
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超參數設定(A)
• Training Data Fraction訓練資

料比例：資料進行訓練及測試
的比例，建議調高一點點。

0.8表示用8成的資料訓練，2成的資
料自己進行驗證。





照片辨識結果
數字為信心值
(confidence)，
電腦認為有多少
機率是這個類別



自訂神經網路視覺辨識
PIC(Personal Image Classifier)
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測試結果
所有的測試結果
呈現，會呈現該
圖片的信心值



補充說明

Ｑ：若傳錯圖片該怎麼辦？

A：直接在圖片上點一下就可單獨刪除傳錯的圖片(舊版的不行)

當模型訓練完並應用於機器時，機器只會辨識出你所設定（教給它）的標籤，所

以N個標籤時，不論辨識什麼都會是N個答案中的一個結果。

關於圖片左右鏡射

• 使用鏡頭直接拍攝圖片

• 可上傳圖片檔案

• 在預覽框中會被左右鏡射，對於訓練模型沒有影響
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影響模型好壞的原因

• 資料數量

• 資料變化程度

• 參數調整

比較多比較準

需有變異但不可過大

視情況調整



可以調整的地方

1.調整訓練資料特性：

• 來源：實際拍攝 or 網路圖片
• 數量：多 or 少
• 變異性：各種角度 or 都差不多角度

2.調整DL(學習)方式：

• 超參數
(Hyperparameters)設定
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開始比賽大家影像辨識
APP的效果



優

• 只能使用於較新版本的手機或平板

• 越多的訓練資料=電腦跑得越慢

PIC的特色

• 可以通過電腦鏡頭（外接鏡頭）或檔案上傳的

方式提供訓練用的影像

• 訓練前可以嘗試微調模型

• 使用新的照片測試訓練好的模型

• 可以透過資料分析查看模型表現

• 整個過程都在瀏覽器中進行：不會有任何照片

及元資料（描述資料的資料）外洩

• 可將訓練好的模型載入PIC擴充功能，操作方

式跟Look擴充功能相似

• 在高中生/國中生的工作坊有不錯的實施效果

缺
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• 收集資料

• 訓練模型

• 分析模型

個人化的影像

分類模型
使用模型！

PIC網頁工具 MIT App Inventor

93

訓練模型結合MIT App Inventor



開始上機實作

• 使用拖拉元件與積木程式製作APP

• 使用Google帳號登入

• 網頁可自動存檔

• 目前只能用於Android系統（iOS只

有試用版）
搜尋： app inventor

網址： https://appinventor.mit.edu/

ＭIT APP INVENTOR
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https://appinventor.mit.edu/




非可視元件：匯入成功後拖
拉到手機畫面放開即可

1.

2.

3.

Step7 匯入擴充元件與模型

辨識功能元件的
屬性設定

匯入在PIC訓練
的模型檔案

4.

5.

6.
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Trying out your APP!
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訓練資料

數量

變化性

！一個標籤不要超過50張！ 我們可以調整：

測試資料

跟訓練資料的差異性

你教電腦的 你考電腦的



怎樣是好的資料？

你教電腦的

你考電腦的 實際狀況

測試資料
訓練資料



訓練資料：讓電腦學的圖片 測試資料與測試結果

實際情況舉個例子



秘密武器：Epoch

Epoch 回合數

用同樣的訓練資
料訓練幾回合

同一本評量
練習幾次？

過擬合→背答案

越多越好？

超參數（調整模型學習方式）



設定標籤
給訓練資料

訓練模型 測試

放到App
測試

準備題目跟
答案給電腦

電腦開始
練習題目

出題目給
電腦考試

看測試
結果

模擬考

真的考試

好下載模型



設定標籤
給訓練資料

訓練模型 測試

放到App
測試

看測試
結果

沒有達到目標準確度

模擬考

真的考試

好下載模型



總 結

PIC網頁工具 + Extension

• PIC 網頁工具讓你可以使用個人化的分類來訓練機

器學習的模型

• PIC App Inventor的擴充元件可以載入模型，並使

用你個人設定的影像類別來分類相機拍到的影像
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思考你的創新應用日常主題



運算思維遊戲式學習

➢ 遊戲定義

➢ 運算思維

➢ 智能小車

106
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遊戲的定義

• Schell (2008) 在The Art of Game Design 書籍中定義遊戲為：

• A game is a problem-solving activity, approached with a 

playful attitude.
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Jesper Juul (2003) 對遊戲的定義

• 規則式的合理系統(Rule-based Formal System)

• 多變與量化的結果

• 不同的結果賦予不同的價值，玩家努力是為了影響這些結果，且
為此而被吸引。

• 這些活動的結果是可選擇與協商的，不是固定的。
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遊戲的要素

• 動機需要藉由適當地回饋(Feedback)、反應(Response)、及
積極參與(Active Involvement) 來做維持(Garris et al., 2002)

• 情意面：遊戲具有代表性(Representation)與故事情節
(Story)，其給予我們情感。
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遊戲式學習(Game-based Learning)

• 遊戲是一個能高度激發動機的方法。

• 許多研究已證實GBL:

• 可有效激發學習動機外，將學習內容與遊戲做整合，可讓學生在遊戲過
程中不知不覺的接受與學習到遊戲所想要傳達給學生的知識與技能。

• 已成為現今教師想要提升學生學習動機的熱門使用方式
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心流理論 (Flow State Scale)

• 挑戰與技術平衡(challenge-

skills balance)

• 知行合一 (action-awareness 

merging)

• 清晰的目標 (clear goals)

• 清楚的回饋 (direct feedback)

• 專注 (concentration)

• 自我掌控感 (sense of control)

• 失去自我意識 (loss of self-

consciousness)

• 失去時間感(transformation of 

time) 

• 自我達成(autotelic)

(Jackson & Marsh, 1996)
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何謂運算思維

1. 西元 2006 年，美國電腦科學
家周以真教授提出。

2. 運算思維是一種「利用電腦
科學的基本概念來解決問題
的思維模式」。
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CT素養
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Practices

Concepts

Perspectives

New frameworks for studying and assessing the 
development of computational thinking

Brennan, K., & Resnick, M. (2012, April). New frameworks for studying and assessing 
the development of computational thinking. In Proceedings of the 2012 annual meeting 
of the American educational research association, Vancouver, Canada (Vol. 1, p. 25).



主題式學習

114

生活情
境連結

玩中學
跨科整
合專題



引導
如何思考
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學習
如何解題
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不是靠記憶
或背誦而已
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過程才是重點
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學習體驗就像經歷
一段旅程
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不希望學生只是照步驟進行動
作的複製，而欠缺思考

應經歷解決問題的高峰經驗



引導思考

• 發現問題

• 定義問題

• 拆解問題

• 絕不可直接提供答案，然後才反過來解說答案。這表示你已經限制學生
只有一個解法，反而框住學生直接複製你的內容而已。

• 案例引導可以，但是實際上讓學生解決問題時，至少需要調整參數。
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不可欠缺的步驟



那只有寫程式可以培養運
算思維嗎?



培養運算思維透過的教學媒介

排名 教學媒介

1 程式語言
2 實驗
3 電腦遊戲
4 機器人
5 桌遊
6 影片
7 電子書
8 IRS(Clickers)

9 Game Maker 123



運算思維測驗面向



運算參與

• 運算思維盛行，另有專家提出擴充形式－運算參與

• 運算參與融合共同協作的概念，建立合作，溝通等技巧
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Ｗｈｙ ｗｅ ｎｅｅｄ ａｌｔｅｒｎａｔｉｖｅ
ｌｅａｒｎｉｎｇ ｍａｔｅｒｉａｌ？



首先找回低成就學生的
學習動機
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帶給每個孩子
成功的經驗



教材設計的多元化

用遊戲式教材作為補救教學管道之一



教材不枯燥

• 遊戲性：挑戰性、可控制性、心流

• 明確主題

• 對應相對的認知面、情意面或技能面

• 選擇遊戲機制
• 隨機

• 角色
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教育重在潛移默化

桌遊如何潛移默化??？



不只是提升動機而已

潛藏學習在遊戲中
• 當使用者享樂於遊戲中時， 也會在不知不覺中接受了遊
戲中的觀點看法與價值
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台科大圖書公司
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角色的外觀組合

機器人的角色很療鬱之外，
自然而然看到螢幕、滑鼠、
USB、電線插頭。

134

從角色身上也可以學習基本硬體

USB當天線

插頭當手

腳是滑鼠

身體是鍵盤

機器人設計理念





According to Constructionism proposed by
Seymour Papert

Learning is （Papert & Harel, 1991）

• the active construction of new knowledge

• through the creation of external works, learners can interact more and 

share what they know and ideas.

• to achieve personal meaningful constructive learning.
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Scenario of the Robot City Board Game

1) collecting construction materials

• Players have to arrange their control cards to be the commands for 

the robots  to move on the map.

2) Make decision: Find better routes

3) Solve their problem: task cards.





AI2 Robot City智能車機器人蓋城市

139

運算思維 人工智慧

桌遊 影像辨識



直接拉入.hex檔

等燈閃爍完就會跑出資料夾檔案

先從雲端資料夾中
AI2RobotCity files資料夾裡面的
microbit-RobotCity_Car_v1.hex

下載到硬碟，再透過USB複製到
micro:bit

如何將檔案放入 Micro:bit ?

1.將 Micro:bit 插線連到電腦

2.連線完成出現資料夾之後，直接拖入檔案即可

3.上傳完畢，再次出現資料夾，就完成了



小車動起來

辨識卡片的App

字元

左轉

使用紅外線循跡模組

讓小車照著格子走

紅外線循跡模組

紅外線發射器發射紅外線訊
號至地面軌道,經由紅外線受
光電晶體感應反射光的強弱
並且轉換成電壓值。
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AI2 Robot City智能車機器人蓋城市

2人一隊，兩隊一組

一組材料盤點：

● 試車場2片

● 地圖25片

● 小車2台

● 資源1包

● 機器人4隻

● 卡片1盒



AI2 Robot City智能車機器人蓋城市
桌遊規則
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2人一隊，2隊一組，互相PK

PK



木頭

石頭

沙土

鐵礦

不同任務卡需要不同的資源

AI2 Robot City智能車機器人蓋城市
遊戲目標

用手機操作小車，
取得資源完成任務

*6



資源

木頭x3

石頭x3

沙土x3

鐵礦x3

1分

任
務
卡



Task-oriented board game initiates decomposition and 
collaboration in each group.

Example of the Task Card

Four different resources



任務卡（問題）控制卡（解決問題）

• 角色(Avatar) 的任務分配

• 評估最佳排程: 解法不是唯一
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不只有學科的知識



日常生活中的循序邏輯

幼兒問題解決實例:
•迴轉+左轉=右轉
•迴轉+右轉=左轉
•左轉+左轉=右轉+右轉=迴轉
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過程：問題拆解

• 一個好的遊戲不僅應教導玩家一般化的知識(General Knowledge)，
• 更需要訓練他們預測與了解問題的能力，

• 藉此玩家便可在遊戲中解決更複雜的問題，並繼續融入於遊戲故事的鋪
陳中
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遊戲式學習可以培養學習者以下能力

• 感知處理能力

• 工作管理能力

• 認知思考能力

• 決策能力

150

不只有學科的知識



起點：CPU

中央處理器



障礙物

RAM
隨機存取記憶體

擴充槽



Bonk & Dennen (2005)研究發現
• 可利用於遊戲中提供學習者與其他同儕或專家對話的機會。

• 遊戲中具有認知工具輔助(例如：討論、心智圖、與舊經驗連結等）
的團隊表現的比沒有工具輔助的團隊優異，且在策略規劃的分數也
比沒有的來的佳。

• 有同儕與教師的評論的團隊，則其分數將會表現的比僅自我評量的
團隊佳，且其亦展現較佳的後設認知技巧(Meta-Cognition Skills)與策
略決策能力。
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增加行動力

• 避免地域局限：只被拘束在桌布一個小區域

• 具有移動力：彷彿增加遊戲技能一樣帶來成就感
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黑洞：SIM卡

SIM卡

可以傳送到另外一個黑洞



行動說明
快速通道=Goto

如何使用?

• 角色需要有「變強」的可能性

• 當玩家在移動時踩到印有黑色「sim卡」的格子，則移動至任
意印有「sim卡」的格子上繼續動作，方向不變

記憶卡增加行動方便性
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小車APP

開啟APP

可於Play Store下載



小車玩桌遊的程式：microbit-RobotCity_Car_v2_1031.hex

小車玩桌遊的APP：AI2_ROBOT_CITY_v2_1031.apk
可於Play Store下載



小車連線與校準

搜尋附近的藍牙裝置

找到後停止搜尋

連線所選擇的藍牙裝置

與原本連線的裝置斷線

連線步驟

試車場（單獨的一片紙板）：

因為每個循跡模組會有些誤差，因此在開始遊戲前需

先在試車場上校正小車的循跡相關數值，才能使小車

沿著地圖格子移動。
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小車初始化設定 藍芽連線

開啟APP後，點選APP搜尋
按鈕，會出現藍芽清單，請
連線你手上那台小車的編號。

按鈕操作順序：
停止>選擇板子編號>連線

建議把測試到的藍芽尾
數貼到micro:bit上面，
才不必每次都要測試到
底連到哪一塊micro:bit
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小車初始化設定 黑線設定

順利連線，板子會出現笑臉

拿出較空白的地圖板子
將小車四個角對準黑線框框，
點選黑線設定，
如果設定完成，小車會出現
笑臉
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小車初始化設定 白底設定

將小車感應器放在兩個黑線中間，用以感測白底與黑線
如果設定完成，小車會出現笑臉
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小車初始化設定 前進設定

將小車前方清空，按下前進設定，小車會前進
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小車初始化設定 轉向設定

按下轉向設定，小車會在原地轉向90度
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小車初始化設定 設定完成

點選設定完成，即完成初始化設定。
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手機操作

每回合開始，

都要點選下面黃黃的

「抽重複功能的按鈕」



每一回合開始：抽重複功能

➢ 沒有抽到

➢ 重複兩次

➢ 重複三次

＝程式裡的迴圈概念

鏡頭畫面

手機操作 視情況使用
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將鏡頭對準你要下指令的卡牌，

按下面中間眼睛的按鈕。

手機操作
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上方會顯示你已經拍攝的卡片，
及其辨識結果。

這裡的拍攝卡片順序，就是讓小
車走路的順序

手機操作
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上方會顯示你已經拍攝的卡片，
及其辨識結果。

不小心多拍了，點選返回按鈕

手機操作
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練習拍：

手機操作
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上方會顯示你已經拍攝的卡片，
及其辨識結果。

一回合最多可拍4張，全部都拍

完了，點選圓圓的START鍵

手機操作

觀察小車，有沒有移動

沒有移動請舉手詢問



其他規則

• 資源也算是障礙物，因此不能越過，只能選擇吃掉or停在前面

• 發生故障狀況時（程式錯誤），一律回到該回合起始位置與方向，並結束該回合。

故障狀況包括：

1. 因為下的指令錯誤，跑到地圖外面

2. 因為下的指令錯誤，越過障礙物或資源

3. 因為下的指令錯誤，移動到對方小車所在位置



小車安裝電池



小車與控制App

每一回合開始：抽重複功能

➢ 沒有抽到

➢ 重複兩次

➢ 重複三次

＝程式裡的迴圈概念

鏡頭畫面

看示範影片



資訊科學

• 解決運算的問題

• 解決排程的問題、路徑的選擇

• 處理資源分配的問題
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沒有重複、基本操作 重複兩次、復原鈕

最後送出
指令

最後送出
指令



Abstraction

• Looking for the key feature
• Reducing the noises

• Computing: Calculation or simplifier to become a formula or a new 
representation
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Abstraction

• Looking for the key feature
• Reducing the noises

• Computing: Calculation or simplifier to become a formula or a new 
representation
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重複三次
最後送出
指令

每回合時間設定
(從抽重複功能開始倒數)

齒輪：
• 小車的連線、斷線設定
• 計時設定
• 離開APP





Robot City與哪一種學習策略連結?

•結隊編程
• 步驟化: 演算法設計

• Code Review: 檢查或討論

• 選擇彼此最佳排程

•組內合作
• 內部積極互賴

• 討論與交換控制卡

• 共同目標：共用任務卡
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•組間競爭
• 外部競爭：完成的任務
總積分



同儕互動
ZPD鷹架
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最後達到的成效

原本的成效



小試身手

自行在地圖找一塊2x2格子的範圍，

設定起點▲與終點★



小試身手

x2

自行在地圖找一塊4x4格子的範圍，

設定起點▲與終點★



AI2 Robot City智能車機器人蓋城市
桌遊規則
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讓配件定位

地圖拼起來

資源放在框框上



二人一組

• 共同任務卡: 3分1張、5分1張、7分1張。

• 每完成一張任務卡，就再隨機抽一張新任務卡
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暫存卡有助於清殘局

• 暫時存放目前任務卡上用不到的原料資源，有限空間的倉庫。

• 同一陣營的暫存卡都滿的時候，可以和海底交換原料。
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AI2 Robot City智能車機器人蓋城市
桌遊規則
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遊戲開始

互相猜拳，贏的那邊先

每回合輪流



AI2 Robot City智能車機器人蓋城市
桌遊
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PK

桌遊開始

遊戲時間：30分鐘

收集資源完成任務，加總獲得最高分者獲勝!!





獎勵 (Rewards)

• 以Robot City為例：
• 收集素材完畢可以完成任務卡的建築，並獲取積分

• 從收集素材並完成任務的過程中，增加學生的成就感

• 特別角色: 高成就學生擔任桌長

• 遊戲中玩家受結果所吸引





競爭
• 以Robot City為例：

− 各組之間各有所需要收集的元素

− 必須趕在其他機器人之前先取得自己所需要的元素

− 若元素被別人先拿走也必須盡快尋找下一個目標

− 可用沙漏計時或Progress Bar

• 遊戲具有贏(Win)的狀態，其給予我們自尊與喜悅。

• 遊戲具有競爭(Conflict)/競賽(Competition)/挑戰
(Challenge)/對抗(Opposition)，其給予我們興奮。





提早結束遊戲的方法

• 如果時間剩下不多，可以增加結束機制
• 最早達到10、15、20分的人贏(老師視情況而定)

• 路過都可以拿，不限只有最後停下位置的材料可以拿。

• 不可草草結束，最後一定要留時間分享、討論、反思。

197



Q&A
懇請幫忙紙本問卷
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Thank You
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