
計算思維 –編程教育小學教師工作坊: 運用
mBot 編程 (中級程度) (新辦)

第一節

探索 mBot 的應用
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內容／活動

1. 簡介可編程實物

2. 運用 mBot 培養學生計算思維的教學方法

3. mBot 編程技巧和解難過程

4. mBot 的實踐任務和與 STEM 相關活動
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簡介可編程實物
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什麼是可編程實物？

• 可編程實物（Programmable physical objects），是指一些
可以讓人們設計及運行程序的物件，通常是一些電子設備

• 例子：機械人、自動汽車、及具有嵌入式系統的智能家居
設備等

4https://pixabay.com/vectors/smart-home-house-technology-2005993/

https://pixabay.com/vectors/smart-home-house-technology-2005993/


單板電腦和微控制器

• 在中、小學裡，老師通常透過單板電腦（single-board 
computer）和微控制器（single-board microcontroller）來教
授實物編程

• 單板電腦的例子有 Raspberry Pi 

• 單板微控制器的例子有 BBC micro:bit 和 Arduino UNO

• 本課程會採用 mBot v1.1機械車進行實物編程，mBot v1.1的
主控板是基於 Arduino UNO 而設計的
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單板微控制器

• 單板微控制器是一塊電路板，它配備中央理器（CPU）、隨
機存取記憶體（RAM）、永久儲存器（快閃記憶體 Flash 
Memory）、以及一些用於連接到其他外部設備的輸入/輸
出（I/O）引腳或連接口

• 典型單板微控制器的輸入 - 處理 - 輸出：

6

 
輸入設備 

 按鈕 

 傳感器 

 電位器 

 電腦（發送訊

號） 

 等等。 

單板微控制器 

 中央處理器 

 記憶體 

 快閃記憶體 

 等等。 

輸出設備 

 發光二極管 

 蜂鳴器 

 馬達 

 電腦（接收訊號） 

 等等。 



mBot 簡介

• mBot是一款可編程機械車（輪式機器人），目前市面上有
兩個版本：

– mBot 第一代（目前為 mBot v1.1）在2015年推出

– mBot 第二代在2021年推出

• mBot 1 的主控板mCore是基於

Arduino UNO而設計，機械車配

備了超聲波傳感器和巡線傳感器

（只能感應黑白）等
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mBot 簡介

• mBot2 是以CyberPi為主控板，機械車配備了新的超聲波傳
感器、四路顏色傳感器、等電子部件

• 參考網站：https://education.makeblock.com/mbot2/
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https://education.makeblock.com/mbot2/


mBot 簡介

• mBot 1 可支援藍牙（Bluetooth）或 2.4GHz 無線通訊，本課
程會採用mBot v1.1 藍牙版進行實物編程，下圖是主控板
(mCore )簡介
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紅外線接收發射器

蜂嗚器

RJ25接口

RGB LED燈

USB接口

重設按鈕

藍牙雙模模組

RJ25接口

電源開關

光線傳感器

板載按鈕

超聲波傳感器



mBot 的編程工具 – mBlock 5

• 進入網站：https://mblock.makeblock.com/en-us/

• mBlock 5可在瀏覽器編程，也可以將它下載並安裝到電腦中。

• 方法一：點擊「Code with blocks」

按鈕，以在瀏覽器中使用。

• 方法二：點擊「Download」按鈕，

下載mBlock 5的安裝程式。
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https://mblock.makeblock.com/en-us/


mBot 的編程工具 – mBlock 5 的工作環境
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轉換語言



mBot 的編程工具 – mBlock 5 的工作環境
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mBlock 5 編程

設備 (mBot) 角色 (sprite)

上傳模式 即時模式

廣播、變數

連接 連接



上傳模式和即時模式
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上傳模式 即時模式

上傳程式
指令

執行

執行



mBot 連接

• 利用USB線將 mBot 連接至電腦並啟動 mBot

• 在 mBlock 內添加 mBot  設備
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mBot 連接 - 即時模式

• 如在瀏覽器中使用 mBlock 5，需要下載及安裝 mLink 以將mBot
連接到 mBlock

• 選擇即時連接 mBot，選擇連接埠來連接



mBot 連接 - 上傳模式

1. 轉換到上傳模式
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2. 完成編程後，按下「上傳」

將程序上傳到mBot



mBot 連接 -故障排除

• 如果編程沒有成功運行在mBot

• 可以按「設定更新韌體」
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mBlock 資源套

• 可參考以下網站：

https://www.edb.gov.hk/tc/curriculum-development/4-key-tasks/it-for-
interactive-learning/modular-computer-awareness-
programme/index.html#8 
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https://www.edb.gov.hk/tc/curriculum-development/4-key-tasks/it-for-interactive-learning/modular-computer-awareness-programme/index.html#8


實習一：移動控制
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實習一：移動控制

學習目標

• 認識及編程來操作直流馬達，包括：

–直流馬達正反轉與速度控制原理

–車輪轉動和車轉動方向的關係

• 明白如何在編程中操作LED及光線感測器。

• 掌握算法的概念（例如：序列及循環概念）。

• 運用「變數」數值去設計及測試程序。
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實習一：移動控制 之 直流馬達

知識增益

• 直流馬達（DC Motor）是一種將直流電轉換成
動能的零件。電能令軸心線圈產生磁力（電生
磁）。線圈的磁場和外圍磁石的磁場作用下，
令軸心旋轉。

因此：

1. 速度：電壓線圈的磁力愈大，馬達轉得愈快

2. 轉動方向：電流的方向（正負極）反轉，馬

達轉動的方向也會反轉
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實習一：移動控制 之 直流馬達

• 馬達的轉速與車的行走方向：
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當兩個馬達轉速一樣，
兩個車輪轉速都會一樣

直行 轉彎

當兩個馬達轉速不一樣，

兩個車輪轉速都會不一樣



實習一：移動控制 之 直流馬達

程式測試

控制車輪轉速及改變方向

• 使用下方的方塊來調整左右車輪的旋轉速度。

• 當左輪比右輪動力較大時，左輪會轉得較快，因此車輛會右
轉。

• 相反，當右輪動力較大時，右輪會轉得比較快，因此車輛則
會左轉。
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實習一：移動控制 之 直流馬達

程式測試

控制車輪轉速及改變方向

• 使用 調整左右車輪的旋轉速度

• 當左輪比右輪轉得較快時 -> 右轉

• 當右輪轉得比較快時 -> 左轉

測試與觀察：

1. 以一邊車輪50%另一邊0%，車會轉向哪個方向？

2. 以一邊車輪50%另一邊-50%，車會轉向哪個方向？
24

（負數時，車輪以相反方向旋轉）



實習一：移動控制 之 直流馬達

1. 以一邊車輪50%另一邊
0%，車會轉向哪個方向？

右
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2. 以一邊車輪50%另一邊-
50%，車會轉向哪個方向？

原地轉右

測試與觀察 控制車輪轉速及改變方向（答案）：



實習一：移動控制 之 直流馬達

程式測試

控制車輪轉彎

• 使用 控制mBot前進

• 使用 控制mBot左轉

測試與觀察：

3. 如果使用「左轉」積木，是以50%和持續1秒，mBot最後轉彎轉
了多少度？

4. 若果要做到轉彎90度，應該使用什麼參數？
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實習一：移動控制 之 直流馬達

測試與觀察：控制車輪轉速及改變方向（參考答案）：

3. 如果使用「左轉」積木，是以50%和持續1秒，mBot最後
轉彎轉了多少度？

經測試後發現一般會超過90度。

4. 若果要做到轉彎90度，應該使用什麼參數？

因以50%和持續1秒運行，結果會mBot會轉彎超過90度，
所以可以減少左轉動力的 % 參數或秒數令轉彎接近90度，
例如：以50% 和持續 0.5 秒參數運行。

注意：不同車和不同地面材質，會令結果有所不同
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實習一：移動控制 之自動發光車
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編程教學之自動發光車

情境

• 使用mBot和感測器來設計一個自動發光車，讓車能自動身
移動到房間較暗的位置，然後提供照明。



實習一：移動控制 之自動發光車

a. 分析問題

i. mBot什麼情景下會自動發光？哪什麼情景下不會發光？

ii. mBot什麼情況下需要移動？又如何設定移動位置？

iii. 如何讓mBot進行偵測及發光？
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備註：
• mBot 附有光線感測器功能。在「 偵測 」中，找出以下方塊就
可感測光線的強度。

•mBot板上有兩個LED（發光二極體），在「聲光」中，
可用以下的方塊控制它們的著燈的顏色。



b. 設計算法 –透過基本程序編寫結構的概念來思考出解決問題的步驟

(i) 是否需要使用變數來儲存數值？應該儲存哪些數值？

(ii) 是否需要使用循環結構？如果需要，應使用哪種循環？

(iii) 是否需要使用選擇結構？ 如果需要，請填寫選擇結構的

條件句和執行動作。

實習一：移動控制 之自動發光車
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如果 ________________________________ 那麼

____________________________________

否則 (如有)___________________________

「序列」按次序逐一執行指令
「循環」簡化重覆的指令及需

要設定停止的條件
「選擇」在算法中選擇單一或

多個決策的指令



實習一：移動控制 之自動發光車(答案)

a. 分析問題

i. mBot什麼情景下會自動發光？哪什麼情景下不會發光？

暗的環境下發光，光的環境不發光

ii. mBot什麼情況下需要移動？又如何設定移動位置？

被光照到時移動，向前移動

iii. 如何讓mBot進行偵測及發光？

使用光線感測器和LED
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實習一：移動控制 之自動發光車(答案)

b. 設計算法 –透過基本程序編寫結構的概念來思考出解決問題的步驟

(i) 是否需要使用變數來儲存數值？應該儲存哪些數值？

需要，儲存光線感測器的偵測數值

(ii) 是否需要使用循環結構？ 如果需要，應使用哪種循環？

需要，使用「不停重複」

(iii) 是否需要使用選擇結構？ 如果需要，請填寫選擇結構的條件句和執行動作。

如果 光線大於500 那麼

關閉LED

前進50% 1秒

否則

關啟LED
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c.編寫程序 - 基本程序編寫結構的概念與實踐

根據分析問題及設計算法部分已設定的內容去編寫程序碼：

(例子：) 當mBot感測到光的亮度較光時（光線強度 > 500 ），

mBot就會向前行走1秒，否則就會亮起LED燈。

實習一：移動控制 之自動發光車
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在平台上選擇合適的積木來構建程序。例如：

延伸問題：
想一想，日常生活中什麼情況可以運用此「自動發光車」去
解決問題？



實習一：移動控制 之自動發光車 (答案)
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c.編寫程序 - 基本程序編寫結構的概念與實踐

延伸問題：

想一想，日常生活中什麼情況可
以運用此「自動發光車」去解決
問題？

智能路燈



實習二：mBot傳感器功能
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實習二： mBot傳感器功能

學習目標

• 了解mBot的功能和上面傳感器的原理。

• 明白如何在編程中操作LED、蜂鳴器、超聲波感測器和循線

感測器。

• 讓學生掌握算法的概念（例如：序列、循環及選擇概念）。

• 讓學生掌握運用偵測的數值來控制編程的結果。
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實習二： mBot傳感器功能之超聲波感測器

知識增益

• 超聲波感測器（Ultrasonic Sensor）是一種透過超聲波訊號
來測量與物體（障礙物）之間的距離的傳感器。

• 超聲波傳感器會持續地發出稱為觸發訊號（trigger signal）
的超聲波訊號。在到達物體（障礙物）時，訊號將反彈以
產生回波訊號（echo signal）。
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我們可以使用發送觸發訊號和接
收回波訊號之間的時間來計算超
聲波傳感器與物體之間的距離。



實習二： mBot傳感器功能之超聲波感測器

• 在「偵測」中, 使用 可以測得到與前方
障礙物的距離
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以即時模式連接可以即時顯示讀數，如沒有讀數請更新韌體

在以下情況，超聲波傳感器可能無法準確地測量距離：

 物體太遠  物體的反射面不是面向傳感器

 物體太細  物體太軟



實習二： mBot傳感器功能之智能警報器

編程教學

情境

• 將mBot模仿清潔行人道路的車輛，

當發現前方有障礙物，便發出警報。

a. 分析問題
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i. 如何讓mBot進行偵測？

ii. 在什麼條件下會觸發警報？



實習二： mBot傳感器功能之智能警報器 (答案)

• a. 分析問題
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i. 如何讓mBot進行偵測？

使用“超音波感測器…距離(cm)”方塊來獲取與障礙 物

間的距離

ii. 在什麼條件下會觸發警報？

距離小於10 cm



實習二： mBot傳感器功能之智能警報器

備註：

• mBot 附有蜂嗚器，是一個發聲裝置。聲音是由物體振動產
生的。頻率(Frequency)/音頻是指每秒物體振動的次數。物
體振動得愈快，所產生聲音的頻率也愈高。在mBlock編程，
可在「 聲光 」頁中，用以下方塊就可發出不同的聲音。
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實習二： mBot傳感器功能之智能警報器

b. 設計算法

• 除根據定義及分析的內容編程外，亦可思考以下的問題來
建構程序：

c. 編寫程序

42

編寫程序，提示：

(i) 根據與障礙物的距離，控制警報器的開啟。

當距離小於 ___________ ，警報器將設音頻為
___________赫茲(Hz)。



實習二： mBot傳感器功能之智能警報器

• 參考答案
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(i) 根據與障礙物的距離，控制警報器的開啟。

當距離小於 5 cm，警報器將設音頻為 700 赫茲(Hz)。



實習二： mBot傳感器功能

延伸練習一：光控音樂播放

情境

• 在光線充足時播放音樂，如太暗就會停止音樂播放。

a. 分析問題

• 如何讓mBot進行偵測光線是否充足？

• 如何設定條件讓 mBot 播放及停止音樂？

b. 設計算法 可思考以下的問題來建構程序：
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(i) 根據偵測光線的數值控制音樂的播放。

當偵測__________ *小 / 大於___________，

____________________。

c. 編寫程序 提示：



實習二： mBot傳感器功能
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a. 分析問題

i. 如何讓mBot進行偵測光線是否充足？

使用“光線感測器…光線強度”來獲取光
線強度

ii. 如何設定條件讓 mBot 播放及停止音樂？

將上述數據作比較，若大於數值則播放音
樂，否則就停止音樂

b. 設計算法

• 當偵測光線大於500時，播放音樂

延伸練習一：光控音樂播放 (參考答案)



實習二： mBot傳感器功能
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延伸練習一：光控音樂播放 (參考答案)

檢測到光線時播放音樂。 當有光時蜂鳴器會播放音樂，LED
會亦會閃爍。

當有光時會播放音樂，LED亦會閃
爍，mBot 亦會旋轉。



實習二： mBot傳感器功能

延伸練習二：智能燈光

情境

• 運用mBot製作一盞智能燈光，讓它能自動開燈及關燈。

分析問題
• 如何讓mBot進行偵測？ 使用“超音波感測器…距離(cm)”方塊來偵測是否有人

• 如何設定條件讓 mBot呈現開燈和關燈的效果？將上述數據作比較，若小於數
值則開燈，否則就關燈
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實習二： mBot傳感器功能

延伸練習二：智能燈光

設計算法

• 除根據定義及分析的內容編程外，亦可思考以下的問題來
建構程序：
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(i)根據偵測光線數據和物體經過控制

燈光開關。

當偵測 物件距離 *小於 20

及 光線數據 *小於200，

開燈；

否則 關燈。

 

是否光源不足和有物體經過？



實習二： mBot傳感器功能

延伸練習二：智能燈光

編寫程序

• 根據定義及分析、設計算法來編寫程序，提示：

49



實習二： mBot傳感器功能

50

延伸練習二：智能燈光(參考答案)



實習二： mBot傳感器功能活動小結

51

1. 掌握基本程序編寫結構的概念 –
• 「序列」- 按次序逐一執行指令

• 「分支／選擇」

 明白分支/選擇為單一或多個「選擇」或「決策」
 運用分支/選擇結構在算法中編寫單一分支及多個分支的指令

• 「循環」- 簡化重覆的指令及需要設定停止的條件循環概念

2. 明白測試及除錯的重要

3. 了解如果透過編程與實物進行互動

 應用綜合開發環境來控制實物
 運用感測器和執行器與環境進行互動



實習三：自動導航車
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實習三：自動導航車

學習目標

• 明白自動化在日常生活的應用。

• 明白如何在編程中操作循線感測器並與環境進行互動。

• 讓學生掌握算法的概念（例如：序列、循環及選擇概念）。

• 設計及編寫解決問題的程序，並修改錯誤的程序。

53



實習三： mBot傳感器功能之循線感測器

知識增益

• 循線感測器mBot底部安裝了循線感測器，以紅外線的反射
來偵測是否黑色線上面。在「偵測」中, 使用以下方塊可以
得到感測器的讀數。

54

循線感測器

非黑色表面

紅外線

循線感測器

黑色表面

紅外線紅外線被反射
紅外線被吸收



實習三：自動導航車循線感測器測試

測試與觀察：在地圖上測試循線感測器的讀數：

55

循線感測器地圖

1. 當循線感測器連接後，在地圖上測試循線感測器的讀
數，可測得的數值是什麼？

2. 在地圖上測試循線感測器的讀數分別代表什麼意思呢？



實習三：自動導航車循線感測器測試

0: 感應器在黑線內

1: 感應器右邊離開黑線

2: 感應器左邊離開黑線

3: 感應器在黑線之外

56

0 1 2 3

1. 當循線感測器連接後，在地圖上測試循線感測器的讀
數，可測得的數值是什麼？

2. 在地圖上測試循線感測器的讀數分別代表什麼意思呢？



實習三：自動導航車循線感測器測試

討論

3. 在漆黑的環境中，「循線感應器」能否運作？

4. 能否偵測到深色表面？
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實習三：自動導航車循線感測器測試

討論

3. 在漆黑的環境中，「循線感應器」能否運作？

能，循線感應器會發出紅外線看地面物料是否成功反射紅外
線來判斷是否在線上，所以漆黑的環境也能運作

4. 能否偵測到深色表面？

能，因為深色表面會吸收紅外線

58



實習三：自動導航車

59

設計算法

除根據定義及分析的內容編程外，亦可思考以下的問題來建
構程序：

1. 當mBot偵測到左邊離開黑線時，mBot應向那一邊移動？

2. 當mBot偵測到右邊離開黑線時，mBot應向那一邊移動？

如要控制mBot在地圖中自動循線移動，

應根據偵測___________________控制_________________。

根據以上的答案，可得出下方的編程程序：
當偵測____________ *小 / 大 / 等於______，_____________________；
當偵測____________ *小 / 大 / 等於______，_____________________；
當偵測____________ *小 / 大 / 等於______，_____________________；
當偵測____________ *小 / 大 / 等於______，_____________________；



實習三：自動導航車

60

設計算法 (答案)

1. 當mBot偵測到左邊離開黑線時，mBot應向那一邊移動？右邊

2. 當mBot偵測到右邊離開黑線時，mBot應向那一邊移動？左邊

根據以上的答案，可得出下方的編程程序：

• 當偵測循線感應器等於 0，前進；

• 當偵測循線感應器等於 1，左轉；

• 當偵測循線感應器等於 2，右轉；

• 當偵測循線感應器等於 3，後退；



實習三：自動導航車

編寫程序

任務：透過編程控制mBot在地圖中自動循線移動，運用感測
器與環境進行互動

提示：請使用上傳模式

61

循線感測器讀數：

m
B

o
t

0 1 2 3

m
B

o
t



實習三：自動導航車（答案）
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實習三：自動導航車之迴避障礙

延伸練習一：迴避障礙

情境

在地圖上設置障礙物。修改上述程序，當

遇上障礙時，迴避障礙並返回黑線。

分析問題

1. mBot可以使用什麼傳感器來偵測障礙物？

2.當偵測到障礙物後，mBot可以如何迴避？
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實習三：自動導航車之迴避障礙

延伸練習一：迴避障礙(答案)

1. mBot可以使用什麼傳感器來偵測障礙物？

超音波傳感器

2.當偵測到障礙物後，mBot可以如何迴避？

嘗試左轉、前進、再右轉，達致掉頭的效果

64



實習三：自動導航車之迴避障礙

延伸練習一：迴避障礙

設計算法

編寫程序

提示：

65

當偵測超音波傳感器數值小於 5 ，迴避動作；否則循線移動。



實習三：自動導航車之迴避障礙

66

參考答案：

延伸練習一：迴避障礙



實習三：自動導航車之迴避障礙

討論：

1. 日常生活中，自動循線移動可以用在什麼地方？

2. 在工廠中，自動搬運車迴避障礙後沒返回黑線會怎樣，我

們應該怎樣處理？
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實習三：自動導航車之迴避障礙

討論：

1. 日常生活中，自動循線移動可以用在什麼地方？

參考答案：

•自動車循線遊覽遊樂園

•自動搬運車於工廠內搬運貨品

2. 在工廠中，若自動搬運車迴避障礙後沒返回黑線會怎樣，我
們應該怎樣處理？

參考答案：

由於車子可能會失控亂走，發生危險，我們應該立即使自動搬
運車停車及發出警示，讓工作人員協助把車移回黑線中。
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延伸練習二：錯誤偵測

情境

當迴避障礙後沒有成功返回黑線時發出警示，修改上述程序並
進行編程。

分析問題

1. mBot可以透過什麼方法來發出警示？

2.mBot如何偵測沒有成功返回黑線？

實習三：自動導航車之錯誤偵測
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實習三：自動導航車之錯誤偵測

70

mBot 可透過 LED燈及蜂鳴器作出警示，
並亮紅燈及發出警報聲。



實習三：自動導航車之緊急停止

71

延伸練習三：緊急停止

情境

當沒有光源時(如:工廠突然停電)，mBot應立即停止工作，修改
上述程序。

分析問題

1. mBot可以使用什麼傳感器來偵測光源？

2. 如何採用一個合適的數值，來判斷光源是否仍然存在？



實習三：自動導航車之緊急停止
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i. mBot 可透過光線感測器作偵測。
ii. 不斷調校數值，使程式可以分辨出環境的光度



實習四：控制伺服馬達
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實習四：控制伺服馬達

學習目標

• 明白如何連接及操作伺服馬達。

• 讓學生掌握算法的概念（例如：序列概念）。

• 意識感測器和執行器與環境進行互動。

74



知識增益

• 伺服馬達（servo）是一種能控制角度的馬達，與只能控制
旋轉速度和旋轉方向的直流馬達不同，伺服馬達容許我們
控制旋轉的角度。

• Tower Pro SG90 Micro Servo是一款小巧輕便的伺服馬達，可
以旋轉大約180度，運行速度約為每轉動60度需時0.1秒。

實習四：控制伺服馬達
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實習四：控制伺服馬達
• 要將伺服馬達連接到mBot，我們需要使用RJ25適配器和連接
線

76



實習四：控制伺服馬達

• 在「設備」中選「mBot」，

按下延伸集。

• 添加「創客平台」擴展。

• 在編程時，可使用下方的方塊來控制伺服馬達旋轉的角度。
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實習四：控制伺服馬達

測試

連接mBot並編寫測試程式，控制伺服馬達可轉到0度、90度
及180度。建立程序控制伺服馬達。

討論

• 指針可以正確地在0至180度間轉嗎？

• 在安裝指針時，齒輪不一定在0度位置，我們要怎樣做才能
把指針安裝正確呢？

• 如果將伺服馬達的指針當作時針，轉向90度將會是什麼時
間？試計算。（提示：12小時為360度） 78



實習四：控制伺服馬達

測試與討論 (答案)

• 指針可以正確地在0至180度間轉嗎？
不一定可以，要看指針安裝的方向
是否與齒輪位置相符

• 在安裝指針時，齒輪不一定在0度
位置，我們要怎樣做才能把指針安
裝正確呢？連接mBot並編寫測試
程式，控制伺服馬達可轉到0度、
90度及180度。
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實習五：控制伺服馬達之機械爪

80

編寫教學

情境

讓mBot連接伺服馬達為它裝設適當的配件（例如：機械爪），
令mBot能拿起物件的功能。

備註：
機械爪透過兩齒輪的輪齒在外緣互相嚙合，用作動力的傳達。齒輪之傳動具有
三種用途，包括：傳達動力、改變運動方向及改變傳動的速度。



實習五：控制伺服馬達之機械爪

81

編寫教學

分析問題

如何讓mBot能拿起物件的功能？

如何讓 mBot 控制該配件來拿起物品？

設計算法

• 除根據分析內容編程外，亦可思考以下的問題來建構程序：

• 拿起物品：設_________________為________________。

• 放下物品：設_________________為________________。



實習五：控制伺服馬達之機械爪

82

編寫教學

分析問題 (答案)

如何讓mBot能拿起物件的功能？替mBot安裝機械爪

如何讓 mBot 控制該配件來拿起物品？控制伺服馬達控制機械爪向內夾

設計算法

• 除根據分析內容編程外，亦可思考以下的問題來建構程序：

• 拿起物品：設伺服馬達為180度。

• 放下物品：設伺服馬達為0度。



實習五：控制伺服馬達之機械爪

83

編寫教學 - 程式測試

試編程控制機械爪的開合，提示：

其他可行拿起物件的

裝置及設計：

延伸問題

使用機械爪時，應該考慮

到什麼因素來保護mBot免受損壞？



實習五：控制伺服馬達之機械爪

84

編寫教學 - 程式測試 (答案)

延伸問題

1. 使用機械爪時，應該考慮到什麼因素來保護mBot免受損壞？

• 考慮到伺服馬達的承重力，不要承載太重的物體

• 考慮到機械爪的材料，不要將危險物品放在上面



實習五：mBot與物聯網
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實習五：mBot與物聯網

學習目標

• 意識物聯網的基本概念。

• 明白如何編寫程式上傳及儲存數據，讓mBot可以與其他智

能裝置溝通。

• 讓學生掌握算法的概念（例如：序列及循環概念）。

• 運用溫度和濕度傳感器測量環境的數值。
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實習五：mBot與物聯網

知識增益
• 物聯網（Internet of Things, IoT）是通過互聯網把裝置和設備連
結在一起，從而讓裝置和設備之間可以互相交換資料並作出適
當的行動。隨著網絡技術的發展，物聯網的應用越趨普及。

• 應用例子：
– 在智能家居系統，物聯網設備可用於照明調節、安全系統、電氣控制
等。通過網絡將家中的各種設備連接起來，並將家中設備數據上傳到
雲端平台，讓我們可以隨時隨地監控家居狀況。

– 在社會應用方面，電力公司可以建立智能電錶系統，收集用電數據，
以控制消費和管理設施。

– 在醫療方面，醫護人員可以通過電腦、手機和物聯網設備，實時監測
患者的心率、體溫等身體狀況。
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實習五：mBot與物聯網

程式測試

• 在這例子裡，我們會運用mBot和溫濕度傳感器，測量環境
的溫度和濕度，然後將溫度和濕度值傳送到雲端平台
（Google Sheet）上。

88

mBot (設備)
• 將溫度和濕度儲存

在變數temperature 
及humidity

角色
• 變數temperature 及

humidity的數值上傳
到Google Sheet

mBlock



實習五：mBot與物聯網

• 使用RJ25伸延線將溫濕度傳感器連接到mBot

• 在「設備」中選「mBot」，按下延伸集，添加「創客平台」
擴展。編程時，可使用下方的方塊來測量溫度和濕度的讀
數。
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實習五：mBot與物聯網

• 運用溫濕度傳感器測量溫度和濕度並將數值顯示在舞台上。

• 建立變數及程式，每隔2秒將測量溫度和濕度的讀數儲存變
數內。
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實習五：mBot與物聯網

• 將溫度和濕度數值傳送到Google Sheet上

1. 登入Google並建立試算表，在 Google Sheet上建立共用試
算表。

2. 為試算表輸入適當的名稱和資料。

3. 將試算表設置為共用，讓任何人都可以編輯，並複製連結。

91



實習五：mBot與物聯網

• 將溫度和濕度數值傳送到Google Sheet上

4. 選「角色」然後按「延伸集」，添加「Google表格」擴展。

• 在「角色」建立程式，每按空白鍵一次會將溫度和濕度數值
傳送到Google Sheet的共用試算表上。
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實習五：mBot與物聯網

測試與討論

1. mBlock不是每次都能成功連接Google表格，如何解決問題？
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實習五：mBot與物聯網

測試與討論 (答案)

1. mBlock不是每次都能成功連接Google表格，如何解決問題？

重複連線直到連上
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實習五：mBot與物聯網之測試及除錯
編程教學

• 從「將溫度和濕度數值傳送到Google Sheet」的編程測試中，
我們發現以下步驟可進一步測試及優化程序：

任務

將「溫度和濕度」數值改為「光線傳感器和超聲波傳感器」
的所測量的讀數，並儲存在變數內並將數值顯示在舞台上。

1. 改良程序讓測量光線和超聲波的讀數會在新一行中記錄，
如下圖。
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實習五：mBot與物聯網之測試及除錯
編程教學

任務

2. 修改程序讓mBlock不能成功連接Google表格時，可暫停上
傳數據程序。

3. 優化程序令日期及時間亦同時記錄在每一筆記錄上。

96



實習五：mBot與物聯網之測試及除錯
任務

將「溫度和濕度」數值改為「光線傳感器和超聲波傳感器」
的所測量的讀數，並儲存在變數內並將數值顯示在舞台上。
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實習五：mBot與物聯網之測試及除錯
任務

1. 改良程序讓測量光線和超聲波的讀數會在新一行中記錄。

98

i. 當程式一開始時，應
該將數值插入在第幾
行？
第2行。

ii. 如何可以運用變數，令
每次按下空白鍵時會插
入下一行？
當按下空白鍵時，將該
變數加1，然後再將變數
放在行的值。



實習五：mBot與物聯網之測試及除錯
編程教學

任務(答案)

2. 修改程序讓mBlock不能成功連接Google表格時，可暫停上傳數據程序。

99

a. 分析問題
i. 使用「如果」，如果

不成功連接暫停上傳
數據

ii. 設定只有在成功讀取
第一行第一格時才上
傳數據

b. 程式編寫
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任務(答案)

3. 優化程序令日期及時間亦同時記錄在每一筆記錄上。

a.分析問題

i. 使用“目前時間的…”方塊。

ii. 使用“組合字串…和…”方塊。
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任務(答案)

3. 優化程序令日期及時間亦同時記錄在每一筆記錄上。
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