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講師個人學經歷介紹

• 姓名：林家德
• 學歷：師大工業教育研究所
• 經歷：

– 81～ 大安高工電子科教師
– 92～94 大安高工系統管理教師

• 編著：
– iPOE P5 Arduino 科技寶智能機器人

– iPOE P5科技寶智能機器人

– iPOE A1輪型機器人應用與專題製作

– Arduino微電腦控制實習
– 專題理論與呈現技巧
– 8051原理與實習

• 其它：
– 獲第一屆教育部舉辦的教學卓越獎
– 建置Topic專題網，提供專題分享平臺
– 指導學生參加人工智慧鼠競賽線迷宮鼠

獲1,3名。TDK避障競速1,3名

Email: 

jiader168@gmail.com
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課程大綱

108年7月15日

時間 課程內容

基礎

9:00～10:30
遙控車機構組裝

認識創客神器Arduino

10:40～12:00
mBlock牛刀小試

紅外線遙控車

實務

13:00～14:00 藍牙遙控車

14:10～16:00

循跡車+任務（愛寶盃創客機
器人大賽國小組）

循跡車+任務（國中組）



前置作業

設備準備及書籍資料下載
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硬體設備

• 設備由勁園‧紅動及祥儀提供。

iPOE P5科技寶智能機器人 5



6

軟體---mBlock簡介

• mBlock是一款基於Scratch2.0（麻省理工
學院MIT研發）開發的圖形化程式設計
軟體。

• mBlock不僅繼承了scratch的全部特性，
還新增許多和硬體有關的命令，使用者
可以快速讀取感應器的數值，控制馬達
、LED燈等等的輸出，快速完成機器人
的程式設計。



書籍教材
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範例程式及擴展積木

• 檔案請按底下連結下載，書籍中也有教
材連結。

http://210.70.131.46/cagebot.zip

• 下載解壓縮後有三個資料夾，書中以
代表解壓縮後的資料夾，因此

–code\代表範例程式

–mblock_Ext\代表擴展積木

–tools\代表工具軟體。
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書籍中實作項目列表

課程內容 實作項目(對應章節段落)

第2章 軟體：mBlock 2-7-2 蜂鳴器—電子琴

2-7-3 七段顯示器—小時鐘

2-7-4 顯示電池電壓

2-7-5 全彩LED—跑馬燈

第3章 聲光動小車

初體驗

3-2 馬達轉速與正反轉控制

3-3-2 紅外線遙控車

3-4-1 口字形軌跡

3-4-2 圓形軌跡、八字軌跡

3-5 FOLLOW ME追隨車

iPOE P5科技寶智能機器人 9



書籍中實作項目列表

課程內容 實作項目(對應章節段落)

第4章 藍牙遙控 4-3 訊息傳遞─手機與PT6961四位元七段顯示器

4-4 藍牙遙控車

4-5 藍牙情境燈

第5章 循跡自走車 5-2-2 感測器的讀取與顯示

5-2-3 感測器校正與歸一化

5-3-2 使用三顆感測器進行簡易循跡控制

5-4-1 比例控制

5-4-2 認識PID控制

5-5 循跡車+任務（IRA初級智慧型機器人應用認證）

5-6 循跡車+任務（愛寶盃創客機器人大賽國小組）

5-7 循跡車+任務（愛寶盃創客機器人大賽國中組）
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自走車的組成
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自走車的組成

• 自走車由硬體和軟體組成

– 硬體是指「有形」看得到的機器或設備，如
科技寶「Cagebot」積木組裝的車體，微控
制器（Arduino Uno開發板）、iFinder擴展板
以及5路紅外線循跡感測板。
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自走車的組成

• 自走車由硬體和軟體組成

– 軟體是指「無形」用來控制微控制器工作的
指令和程式，本研習以圖控程式mBlock（
Scratch）說明。
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認識科技寶及ING創客機構組
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認識科技寶「Cagebot」

• Cagebot是一系列可組成機器人的套件

• 構件採用工業級塑膠、金屬元件

• 跟樂高積木的塑膠積木、mBot金屬機器人的
金屬支架有異曲同工之妙
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認識科技寶「Cagebot」

• 可打造機器人並設計程式操控。
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認識科技寶「Cagebot」

• 欲認識更多的Cagebot 資訊可參訪祥儀
機器人夢工廠網站上的介紹

• 也可透過Cagebot 德國原廠網站觀摩組
裝範例並學習。
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科技寶ING創客機構組-Running零件清單
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科技寶ING創客機構組-Running零件清單
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科技寶ING創客機構組-Running零件清單
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科技寶ING創客機構組-Running零件清單
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iPOE-P5 電控材料包
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基本組裝技巧 1/3

23



基本組裝技巧 2/3
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基本組裝技巧 3/3
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遙控車組裝
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車輪組裝 (4步驟)
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車輪組裝 (4步驟)
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車輪組裝 (4步驟)
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馬達支架 (5步驟)
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馬達支架 (5步驟)



馬達支架 (5步驟)
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馬達支架 (5步驟)

iPOE P5科技寶智能機器人 33

需製作2 組



自走車主體組裝 (3步驟)
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自走車主體組裝 (3步驟)
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自走車主體組裝 (3步驟)

iPOE P5科技寶智能機器人 36



自走車主體組裝 (3步驟)

• 取出另一邊的馬達及支架，二合一

iPOE P5科技寶智能機器人 37



自走車主體組裝 (3步驟)

• 翻至車子底部，以5個M310螺絲固定

iPOE P5科技寶智能機器人 38

此為車子底部



裝上車輪與輔輪 (4步驟)
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銅柱為電控材料



裝上車輪與輔輪 (4步驟)
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裝上車輪與輔輪 (4步驟)
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組裝Arduino Uno 板
+ iFinder擴展板
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組裝Uno板+iFinder擴展板
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改變車子型態

• 上圖是本書實驗的基
礎架構，型態為3輪車
，若手邊有其它
Cagebot構件可變更機
構外觀或造型。

• 右圖是加上2個輪框及
2個動輪的四輪車，行
走及爬坡平穩性較好
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硬體：認識創客神器
– Arduino與群組

https://www.arduino.cc/
https://www.arduino.cc/
http://www.makezine.com.tw/make2599131456/massimo-banzi-arduino
http://www.makezine.com.tw/make2599131456/massimo-banzi-arduino
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淺談Arduino

• Arduino是一塊基於開放原始碼所發展
出來的I/O微電腦控制板，使用類似C語
言的Arduino IDE整合開發環境，讓使
用者可以快速使用Arduino語言與Flash、
Processing或Scratch...等軟體，作出互動
作品。



優勢

• 價廉物美

• 跨平台（Windows，Macintosh和Linux）

• 簡單、清晰的編程環境

• 開放源碼和可擴展的軟體

• 開放源碼和可擴展的硬體

• 具備標準的串列傳輸介面



Arduino是如何打開想像力
http://www.ted.com/talks/massimo_banz

i_how_arduino_is_open_sourcing_i

magination?language=zh-tw#t-

119370
48

優勢

•物理運算平臺，處理方便

•廣大社群，資源豐富

http://www.ted.com/talks/massimo_banzi_how_arduino_is_open_sourcing_imagination?language=zh-tw#t-119370


Arduino Uno板介紹



物理運算平臺

• Arduino內建ADC以及PWM方式輸出的
DAC，是個親和性很高的物理訊號處理
平臺。

• 透過感測器（sensor）可取得周遭生活中
的物理量，包含溫濕度、亮度等，經過
程式處理後，以聲、光呈現，非常適合
藝術家、設計師、業餘愛好者。
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物理運算平臺



認識Arduino Uno 腳位 P24



iFinder擴展板
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iFinder擴展板元件配置
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iFinder擴展板I/O 配置表
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Cagebot安裝Uno板並插上
iFinder擴展板後外觀圖

iPOE P5科技寶智能機器人 56



iPOE P5科技寶智能機器人 57

軟體：學習圖控 mBlock

文字指令 vs 圖型積木指令
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mBlock簡介

• mBlock是一款基於Scratch2.0（麻省理工
學院MIT研發）開發的圖形化程式設計
軟體。

• mBlock不僅繼承了scratch的全部特性，
還新增許多和硬體有關的命令，使用者
可以快速讀取感應器的數值，控制馬達
、LED燈等等的輸出，快速完成機器人
的程式設計。
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認識圖控軟體Scatch

• Scratch是美國麻省理工學院（MIT）
媒體實驗室終身幼兒園團隊的一個計
畫。

• 主要協助8-16歲的兒童，透過圖形化
的積木程式，學習創意思考、合作學
習、問題解決以及邏輯概念養成。



下載與安裝mBlock

• 下載鏈接：http://mblock.cc/download/，
目前最新的版本為3.4.12。

• 直接點選mBlock_win_V3.4.12.exe即可安
裝。
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http://mblock.cc/download/


認識mBlock的整合開發環境
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mBlock的優勢

• mBlock是基於Scratch2.0開發的圖形
化程式設計軟體。

• mBlock不僅繼承了Scratch的全部特
性，還新增許多和硬體有關的命令：
 可快速讀取感應器數值
 可控制馬達、LED、LCD等輸出
 可快速完成專案設計。

• mBlock可以連線控制(on-line)，也可
以離線操作(off-line)，應用範圍廣。
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學習基本功

Scratch 的程式
運算思維



Scratch 的程式運算思維
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其餘不贅述，請看課本P34-36



程式設計流程
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2-7-2 蜂鳴器—電子琴
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iPOE M4擴充積木安裝

針對常見的元件，包含七段顯示器、點矩陣顯示器、液
晶顯示器、串列全彩LED、步進馬達、溫度感測、紅外
線接收等，進行相對應積木化設計，讓使用者控制方便

，而此擴充積木的名稱為 iPOE M4

安裝詳情請見課本 P40
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iPOE M4 擴充積木指令介紹
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擴充積木的牛刀小試
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2-7-3 七段顯示器—小時鐘
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2-7-3 七段顯示器—小時鐘
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2-7-3 七段顯示器—小時鐘

• 程式碼

• 修正數值前0不顯示的問題
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延伸思考

• 如何加上分與秒間的冒號顯示?

• 仔細觀察小時鐘的秒數變化，會發現秒
數顯示不規律，有時1秒變化1次有時不
足1秒，是什麼原因造成呢？

– 其實是因為連線模式下，mBlock要處理畫面
、計算數值然後再透過USB傳輸到Arduino

進行七段顯示器顯示，故會有點延遲，應如
何解決呢？

– 減少mBlock透過USB丟給Arduino的次數
73



延伸思考
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串列全彩LED—跑馬燈



2-7-5 全彩LED—跑馬燈
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RGB的色彩關係圖

• RGB一般稱為光的
三原色，RGB個別
顏色的控制量為
0-255，由於RGB

是色光，所以在顏
色疊加上的效果是
越加越亮，屬於
「加色法」
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2-7-5 全彩LED—跑馬燈

iPOE P5科技寶智能機器人 78



成果測試
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如何與mBlock脫勾
獨立運作

離線燒錄



離線燒錄
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聲光動小車初體驗

認識直流馬達
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相關知識：直流馬達

• 直流馬達方向控制
– 一般直流馬達有兩個線端，紅色為正端，黑
色為負端，只要在這兩線端輸入額定的直流
電壓VIN，便可使馬達轉動

– 若輸入電壓極性相反，則可使馬達反轉

– 若需兼具馬達正／反轉的控制能力，則需使
用由電晶體或MOSFET構成的H橋電路（H-
bridge）來達成，而VIN的電壓大小決定馬
達的轉動速度。



H橋電路動作原理

• 典型H橋馬達控制電路示意圖



馬達控制晶片L293D介紹



直流馬達電路圖
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馬達轉速與正反轉控制
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紅外線遙控車
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紅外線遙控車
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家用紅外線遙控器
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紅外線遙控器按鍵值讀取練習
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紅外線遙控車
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程式碼（ code\chap3\3_2_IRremoteCar.sb2）
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幾何圖形光跡塗鴉車
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3-4 幾何圖形光跡塗鴉車
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善用IR遙控器進行參數設定
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Follow me 追隨車
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超音波測距模組
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追隨車

• 功能：偵測車子與前方物體的距離，若
距離大於10公分則前進，小於10公分則
後退。

• 在mBlock中的超音波測距專用積木

• 可回傳與前方物體的讀取距離，回傳值
單位為公分（cm）。
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追隨車的追物策略

• 比例控制
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追隨車的追物策略

• 比例控制：kp值的選擇很重要

– kp越大追目標的前進速度越快，但會因速度
太快而衝過頭，容易在目標位置忽前忽後的
抖動；
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距離設定值

10cm

speed=(dist-10)kp



追隨車的追物策略

• 比例控制：kp值的選擇很重要

– kp越小追目標的速度越慢，不會有抖動問題
，但因速度慢會有達不到目標距離的問題，
馬達嗡嗡低鳴動不了。
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距離設定值

10cm

speed=(dist-10)kp

取自https://zh.wikipedia.org/wiki/PID控制器

https://zh.wikipedia.org/wiki/PID控制器


追隨車程式碼 code\chap3\3_5_Followme.sb2
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休息一下!!


