
實習使用圖像化程式語言
控制機械人的移動

小學計算思維 - 編程教育工作坊 (一)
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• 空泛
• 不知道「如何做？」
• 不知道如何連繫日常生活
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• 不知道「為何做？」
• 只做了，未必學到背後的內容
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• 先進行活動
• 再總結所學

• 先講解概念(或從其他
經歷學習概念，如「不
插電」活動)

• 再學以致用



計算思維的實踐

• 已有知識：
• 基本程序編寫的結構

• 抽象的概念

• 開發程序

• 實踐：
• 重溫已有知識

• 與實物進行互動
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一些常見的實物教具

• Arduino

• Micro:bit

• mBot
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綜合開發環境

• (IDE) mBlock

• (IDE) micro:bit MakeCode
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mBlock綜合開發環境

• 工具列

• 舞台區

• 圖形命令區

• 程式區

• 角色管理區
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工具列

舞台區

圖形命令區

程式區

角色管理區



連接mBot

• 選取正確控制板
• 選取 mCORE

• 按「連接」、「序列埠」
• 連接 > 序列埠 > 選取最大序列埠

• 載入出廠程序以測試連接
• 連接 > 恢復出廠程序 > mBot
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任務一: 編寫第一個程式使機械人
以不同方式移動

• 學習目標
• 通過測試明白“run forward at speed X 前進轉速為X”的
差異

• 使用“backward (後退)”, “turn right (右轉)”, “turn left (左
轉)” and “wait (等待)”

• 自轉，定點轉

• 認識馬達作為輸出設備

• 應用序列和循環
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連綫測試模式

• 觸發程式執行
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試驗以不同的數值運行「前進」、
「後退」指令
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指令與參數

• 參數
• 為指令提供細節/詳情

• 例子
• 把水加熱至60度(加熱至那個程度？)

• 前往校務處(前往那裡？)

實習使用圖像化程式程言控制機械人的移動 15

前進轉速為100

向前行10步

指令 參數



試驗以不同的數值運行「左轉」、
「右轉」指令
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+

+

右轉 左轉

+

+



任務一

1. 向前行一秒然後返回原點

2. 來回四次
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第1次

第4次

第3次

第2次



任務一的學習重點

• 利用指令讓mBot前進、後退及停止

• 認識指令及參數
(前進50, 左轉100)

• 利用參數影響移動速度
(前進50 vs. 前進100)

• 了解指令的次序，從而明白序列結構
(前進→後退 vs. 後退→前進)

• 重用已有的程式及應用循環結構
(來回1次→來回4次)

• 以分治法進行解難
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來回4次

來回1次

前進 後退



任務二: 編寫程式使機械人發聲

• 利用Buzzer、LED 燈

• 認識蜂鳴器Buzzer(聲)和LED燈(光)作為輸出設備

• 應用序列和循環
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認識蜂鳴器模組
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認識LED模組

• 數值為亮度

• 0 至 255
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認識LED模組

• 實驗
1. 發出紅/綠/藍光

2. 發出紫光

3. 發出黃光

4. 發出白光
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任務二

• 設計一段不少於四個音符的音樂
• 例如Happy Birthday to you 第一句

G4 G4 A4 G4 C5 B4

• 亮起兩次不同顏色的燈

• 重覆兩次
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G4 G4 A4 G4 C5 B4 

G4 G4 A4 G4 D5 C5 

G4 G4 G5 E5 C5 B4 A4

F5 F5 E5 C5 D5 C5



任務二的學習重點

• 運用蜂鳴器、 LED燈作為輸出設備

• 了解指令的次序，從而明白序列結構
(音調及LED燈的次序)

• 認識多於一個參數的需要及對指令的影響
(蜂鳴器→音調、拍子)
(LED燈→紅、藍、綠、光度)

• 重用已有的程式及應用循環結構
(重覆音樂與燈光1次→重覆音樂與燈光多次)
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任務三: 量度距離與速度

• 學習目標:

• 應用超聲波感應器

• 認識超聲波感應器作為輸入設備

• 應用序列、分支 / 選擇結構

• 使用wait及變數(Variable)
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mBot量度距離的原理
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超聲波感應器



mBot 如何輸出量度距離

• 沒有顯示器

• 只會傳回數據

• 我們有顯示器和熊貓

實習使用圖像化程式程言控制機械人的移動 28



mBot 如何輸出量度距離

• 嘗試

• 找出mBot 的量度單位

• 量度限制
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量度速度

• 速度= 距離÷時間

實習使用圖像化程式程言控制機械人的移動 30



量度速度
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距離1

(與牆距離 a厘米)

距離2

(與牆距離 b厘米)

經過 t秒後 (時間)

車子行了多少厘米？

a – b 厘米

用了多少時間？

t秒

速度為多少？

𝒂 − 𝒃

𝒕
厘米/秒



計劃

• 提示：
• 要有開始距離及結束距離

• 如何記下數據？

• 如何顯示結果？

實習使用圖像化程式程言控制機械人的移動 32



任務三的學習重點

• 認識超聲波用作量度距離

• 認識超聲波感應器作為輸入設備

• 利用變量儲存資料(開始距離、結束距離)

• 利用運算指令計算速度

• (以角色)輸出結果
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任務四：模擬街燈程式

• 學習目標
• 學習控制LED 燈顏色及亮度

• 應用分支 / 選擇

• 應用光線感應器

• 認識光線感應器作為輸入設備

• 認識LED燈作為輸出設備

• 解決光線感應器與LED燈接近的問題
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認識光線感應器
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模擬街燈-設想

• 當光綫感應器感測低光度時要控制街燈做甚麼？

• 還有呢？
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計劃

• 提示：
• 預設燈是亮還是關？

• 要用甚麼感應器？

• 要用甚麼基本程序編寫結構？
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編寫及除錯
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任務四的學習重點

• 認識光線感應器作為輸入設備

• 應用分支 / 選擇結構
(不同的光量→LED燈的開關)

• 運用光線感應器傳來的數值進行比較
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任務五: 編寫程式使機械人能自動
避障礙物

• 學習目標
• 應用超聲波感應器

• 認識超聲波感應器作為輸入設備

• 應用分支 / 選擇
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避障礙物-設想

• 人是怎樣避障的？

• 可以用人的放法教mBot嗎？
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計劃

1. mBot 如何知道有障礙物？

2. mBot 要何時作出反應？

3. mBot 要做甚麼？

4. 要用甚麼基本程序編寫結構？
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計劃（提示）
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程式開始

偵測障礙
物

做：_____________________

有障礙物 無障礙物

程式完？

做：_____________________



把程式上載至mBot
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載入出廠程序以測試連接
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編寫

• 只用分支可以嗎？

實習使用圖像化程式程言控制機械人的移動 46



改良？

• 在牆角困著，轉左或右也不行怎辦？
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沿著正方形-設想

• 如何能指示 mBot 轉直角？
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實踐所學

• 要用甚麼基本程序編寫結構

• 試一試自行編寫及除錯

• 你所寫的程式是否全天侯能運作？
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分享及回饋
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活動中所學

• 利用程式(指令)操控實物(mBot)

• 有效運用輸入/輸出設備
• 馬達、蜂鳴器、LED 燈、超聲波感應器及光線感應器

• 應用編程概念
• 結構︰序列、分支、循環

• 參數與變量

• 條件
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延伸活動
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延伸活動

• 重用及混合(Reuse and Remix)

• 運用及修改先前任務的程式

• 訓練學生自行解決問題
• 不提供提示，只提出目標

• 作為學習的評估(Assessment as Learning)

• 了解學生能否應用先前任務所學

• 深化所學以解決其他問題

• 處理學習差異
• 讓較高能力的學生挑戰
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延伸活動

• 任務一、二延伸

• 簡單自動行駛
• 前面沒有障礙物→高速行駛

• 前面有障礙物
• 與障礙物有一定距離→減速行駛

• 很接近障礙物→停車

• 行駛指定路線
• 行走一個多邊形的路徑(如︰正方形)
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延伸活動

• 任務一、二、三延伸

• 車速警告
• 車速過高→聲音警告音 / 警告燈

• 泊車警告
• 與前面的障礙物的距離很小→開始發出警告聲

• 越接近前面的障礙物→警告聲的頻率較高

• 為何用前面而不用後面？
• 因為超聲波感應器量度前方障礙物的距離
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延伸活動

• 任務四延伸

• 燈光調節
• 環境有足夠光源→不用亮燈

• 環境有光源但不足夠→以低亮度亮燈

• 環境沒有光源→以高亮度亮燈

• 交通燈
• 行人︰紅燈→綠燈→閃綠燈

• 車輛︰紅燈→紅燈 + 黃燈→綠燈→黃燈
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程式區
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