107年10月9日定稿版
[bookmark: _GoBack]國中教案格式
教案名稱：模擬機器人-蟲蟲危機            教學設計：楊心淵
(1) 核心素養的展現
	總綱核心素養面向
	總綱／核心素養項目
	領綱核心素養具體內涵
	主要教學內容

	A
自主行動
	A2 系統思考與解決問題
	科-J-A2
運用科技工具，理解與歸納問題，進而提出簡易的解決之道
	活動一：懸崖勒馬
活動二：軌道巡航
活動三：掃地機器人

	B
溝通互動
	
	
	

	C
社會參與
	
	
	



(2) 學習重點雙向細目
	學習內容
學習表現
	資A-IV-1 演算法基本概念
	資P-IV-2 結構化程式設計

	運t-IV-3 能設計資訊作品以解決生活問題。
	
	單元名稱：循跡任務
學習目標：能應用結構化程式概念，設計小蟲能到達指定線及停止的程式，完成懸崖勒馬任務

單元名稱：軌道巡航
學習目標：能應用結構化程式概念，設計小蟲快速循跡前進的程式，完成基礎循跡任務

單元名稱：掃地機器人
學習目標：能應用結構化程式概念，設計掃地機器人模擬程式，完成掃地機器人任務

	運t-IV-4 能應用運算思維解析問題。
	單元名稱：懸崖勒馬
學習目標：能運用運算思維概念解析懸崖勒馬指定停止線問題，找出小蟲能在指定線停止的方法

單元名稱：軌道巡航
學習目標：能運用運算思維概念解析小蟲循跡問題，找出小蟲自動循跡前進較快的方法或策略


單元名稱：掃地機器人
學習目標：能運用運算思維概念解析掃地機器人問題，找出掃地機器人快速清除垃圾的方法或策略
	


(3) 教案概述
	領域/科目別
	科技領域/資訊科技

	教學對象
	七年級
	教學時數
	共 6 節， 270 分鐘

	教學設備
	電腦

	摘要
	

	學習目標
	1. 能運用運算思維概念解析懸崖勒馬指定停止線問題，找出小蟲能在指定線停止的方法
2. 能應用結構化程式概念，設計小蟲能到達指定線即停止的程式，完成懸崖勒馬任務
3. 能運用運算思維概念解析小蟲循跡問題，找出小蟲自動循跡前進較快的方法或策略
4. 能應用結構化程式概念，設計小蟲快速循跡前進的程式，完成基礎循跡任務
5. 能運用運算思維概念解析掃地機器人問題，找出掃地機器人快速清除垃圾的方法或策略
6. 能應用結構化程式概念，設計掃地機器人模擬程式，完成掃地機器人任務

	先備知識
	程式設計基本概念
Scratch程式設計概念

	議題融入
	實質內涵
	議題

	
	所融入之學習重點
	指標

	與課程綱要的對應
	核心素養
	科-J-A2
運用科技工具，理解與歸納問題，進而提出簡易的解決之道

	
	學習表現
	運t-IV-3 能設計資訊作品以解決生活問題。
運t-IV-4 能應用運算思維解析問題。

	
	學習內容
	資A-IV-1演算法基本概念
資P-IV-2 結構化程式設計


(4) 評量方式
	項次
	以學習表現作為評量標準
	對應之學習內容類別
	具體評量方式

	1單元
	運t-IV-4 能應用運算思維解析問題指標
	資A-IV-1 演算法基本概念
指標
	學習單：小蟲自動走迷宮的策略

	2
	運t-IV-3 能設計資訊作品以解決生活問題
	資P-IV-2 結構化程式設計
	程式碼：小蟲自動走迷宮的Scratch程式

	3
	運t-IV-3 能設計資訊作品以解決生活問題
	資P-IV-2 結構化程式設計
	程式碼：小蟲能到達指定線即停止的程式

	4
	運t-IV-4 能應用運算思維解析問題
	資P-IV-2 資A-IV-1演算法基本概念
	學習單：小蟲循跡的策略

	5
	運t-IV-3 能設計資訊作品以解決生活問題
	資P-IV-2 結構化程式設計
	程式碼：小蟲能完成圓形循跡的程式





(5) 課程設計架構圖
	[image: ]課程地圖：













學習脈絡：


設計理念：
· 生活情境連結
· 問題解決任務導向，提升學習動機
· 免接線、免設備的機器人程式教育
· 機器人的替代方案或先備學習課程
· STEM精神，探究學習
· 聚焦運算思維程式設計，減少老師大班教學的壓力






(6) 教學活動
	活動一 

	活動簡述
	懸崖勒馬
	時間
	共 2 節， 90 分鐘

	學習表現
	運t-IV-3 能設計資訊作品以解決生活問題。
運t-IV-4 能應用運算思維解析問題。
	學習目標
	1. 能運用運算思維概念解析懸崖勒馬指定停止線問題，找出讓小蟲能在指定線停止的方法及步驟
2. 能應用結構化程式概念，設計小蟲能到達指定線及停止的程式，完成懸崖勒馬任務

	學習內容
	資A-IV-1 演算法基本概念
資P-IV-2 結構化程式設計
	
	

	教學活動
(名稱)
	活動內容
(含時間分配)
	評量方式
	備註
(請附上教學示例圖)

	課程主題簡介(15”)
	引起動機：
1. 發下學習單一，讓學生了解學習及評量的重點
2. 播放懸崖勒馬情境連結影片
3. 播放懸崖勒馬任務說明示範影片
	
學習單1




	1. B-情靖連結-1-懸崖勒馬.mp4影片
2. A-任務影片-1-懸崖勒馬.mp4影片

	任務一：模擬循跡感測器探究(5”)
	任務說明：模擬機器人介面及操作說明
1. 模擬機器人背景程式需要運作，執行程式時記得點選綠旗，執行初始設定開始(紫色自訂積木在七年級設定為黑盒子，只要會使用即可，詳細內容待八年級模組化程式再解密)
2. 執行Scratch程式前要先RESET重新開始，先點選紅色停止按鈕[image: ]，再按綠旗[image: ]執行初始設定[image: ]
3. 想想看，運用上學期學過的鍵盤控制貓咪走路的方式，寫出控制小蟲前進後退的程式，並觀察小蟲有哪些變化？
引導思考：
1. 想想看，貓咪走路偵測鍵盤變化控制貓咪走路程式的策略是什麼？(如果…就…)
2. 點選綠旗執行初始設定後，用滑鼠拖曳小蟲(滑鼠按著不放)，小蟲外觀、變數[image: ][image: ]有什麼變化？想想看，這些變化有什麼意義？
	

















學習單1-1
	1. 程式練習檔：	循跡車-懸崖勒馬-學生練習檔.sb2






[image: 圖片 344.jpg]




[image: 圖片 345.jpg]

	任務二：第1條線(10”)
	任務說明：點選綠旗，按下空白鍵，小蟲會一直往前走，請修正程式讓小蟲能自動走到第一條線即停止
引導思考：
1. 問題解析：小蟲如何知道已經到達藍色線位置？到達後該如何讓小蟲停止？
2. 小蟲如何知道到達藍色線位置？(循跡感測器偵測、循跡變數條件判斷)
3. 到達後該如何讓小蟲停止？(停止前進、不前進即是停止)
[image: ]
	學習單1-2
	[image: 圖片 346.jpg]
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	任務三：第2條線、(10”)
	任務說明：在上一個任務中，小蟲已經能夠自動走到第一條線後停止，試著複製前面程式新增在第一段後面，修改程式，讓小蟲從開始走到第二條線才停止
引導思考：
1. 修改程式後，小蟲到達第一條線後就停下來，卻沒有繼續往第二條線走，想想看，為什麼？(藍色線有寬度，要先走過藍線寬度)
2. 如何修改程式克服藍色線寬度，讓小蟲能繼續前進，直到到達第二條線後才停止？(線寬的因素，機器人比賽的特性，讓同學思考，怎麼做可以解決這個問題) 
	學習單1-3
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	任務三：第3條線(5”)
	任務說明：參考第2條線成功的方式，修改程式，讓程式執行時，小蟲可以自動走到第3條線才停止。
	
	

	任務四：第3條線到第N條線(25”)
	任務說明：觀察前面的小蟲走到第1、2條線、第2條線、第3條線停止的程式，那麼第4、5...N條線呢？試著找出重複的規律，修改程式，讓小蟲被指定在第N條線停止，就能偵測到第N條線就停止
引導思考：
1. 問題解析：觀察前面第1、2、3調線停止的程式，找出第4、5...N條線的規律？
2. 找出第N條線程式重複的規律後，想想看，怎麼修改程式可以讓程式變得更簡潔
3. 第N條線該如何指定？(利用詢問並等待積木，並設定變數)
	程式碼：小蟲能到達指定線即停止的程式
	[image: ]

[image: ]
[image: ]

	任務五：程式上傳及學習單完成(20”)
	任務說明：
1. 任務一~任務四之程式完成後上傳繳交作業
2. 個人作業學習單一完成後繳交
3. 2人一組線上合作共創
	線上合作共創學習單-演算法表示
	1. 20200410-蟲蟲危機-學習單-演算法表示.pptx

	活動二

	活動簡述
	軌道巡航
	時間
	共 2 節， 90 分鐘

	學習表現
	運t-IV-3 能設計資訊作品以解決生活問題。
運t-IV-4 能應用運算思維解析問題。
	學習目標
	1. 能運用運算思維概念解析小蟲循跡問題，找出小蟲自動循跡前進較快的方法或策略
2. 能應用結構化程式概念，設計小蟲快速循跡前進的程式，完成基礎循跡任務

	學習內容
	資A-IV-1 演算法基本概念
資P-IV-2 結構化程式設計
	
	

	教學活動
(名稱)
	活動內容
(含時間分配)
	評量方式
	備註
(請附上教學示例圖)

	任務一：循跡探究(25”)
	引起動機：
1. 發下學習單二，讓學生了解學習及評量的重點
2. 操作或播放循跡車示範影片
任務說明：點選初始設定的積木後，拖曳小蟲移動到不同位置，觀察小蟲及變數的變化？
引導思考：
1. L、R圓點的變化，跟自走車有什麼關聯，生活中有哪些地方類似的應用？
2. 紫色圓圈的L、R，為什麼有時候會出現，有時候會不見？(循跡圓圈碰到線，會顯示，沒有碰到會隱藏)
3. 除了紫色圓圈L、R外？觀察變數有什麼變化？(循跡圓圈碰到線，會顯示外，循跡變數顯示為1，沒有碰到會隱藏，循跡變數顯示為0)
4. 拖拉移動小蟲，觀察並紀錄小蟲跟藍線的各種相對位置關係A~E，並紀錄起來
5. 點選[image: 圖片 312.jpg][image: 圖片 311.jpg][image: 圖片 310.jpg]積木，看看小蟲會有什麼變化？積木裡面數字可以更改嗎？
	
學習單2






學習單2-1










學習單2-2
	1. B-情靖連結-1-軌道巡航.mp4影片
2. A-任務影片-1-軌道巡航.mp4影片
3. 循跡車-基礎循跡-學生練習檔.sb2

[image: ]








[image: ]

	任務二：基礎循跡程式(20”)
	任務說明：運用前面觀察到的現象，想想看，有什麼方法能讓小蟲循著藍色軌跡前進，不會脫軌呢？用你想到的方法策略，完成小蟲循跡的程式吧！
引導思考：
1. 問題拆解；程式怎麼寫，小蟲才能自動前進？什麼時候要轉彎，要轉哪個方向才不會偏離軌跡？怎麼控制小蟲運度的速度呢？
2. 程式怎麼寫，小蟲才能自動前進？(重複執行)
3. 什麼時候要轉彎，要轉哪個方向才不會偏離軌跡？(要先運用循跡變數判斷小蟲狀態，才能採取相對應的行動) 
4. 小蟲運度的速度怎麼控制呢？(可調整紫色動作積木數字)
	










學習單2-3



學習單2-4
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	任務三：8字形循跡(25”)
	任務說明：把b初始設定積木更換為c初始設定，循跡地圖會從圓形改為8字型，修改基礎循跡的程式，並調整積木各項參數，讓小蟲能更快的到達終點，創造你最佳的成績
引導思考：
1. 可以循外線，也可以循內線
2. 不同的循跡地圖，有不同的快速循跡策略修改程式、調整數據，開始動手吧！
	
	補充任務：8字形循跡

[image: 圖片 021.jpg]

	任務四：程式上傳及學習單完成(20”)
	任務說明：
4. 任務一~任務三之程式完成後上傳繳交作業
5. 個人作業學習單一完成後繳交
6. 2人一組線上合作共創
	線上合作共創學習單-演算法表示
	1. 20200410-蟲蟲危機-學習單-演算法表示.pptx 

	活動三

	活動簡述
	模擬掃地機器人
	時間
	共 2 節， 90 分鐘

	學習表現
	運t-IV-3 能設計資訊作品以解決生活問題。
運t-IV-4 能應用運算思維解析問題。
	學習目標
	1. 能運用運算思維概念解析掃地機器人問題，找出掃地機器人快速清除垃圾的方法或策略
2. 能應用結構化程式概念，設計掃地機器人模擬程式，完成掃地機器人任務

	學習內容
	資A-IV-1 演算法基本概念
資P-IV-2 結構化程式設計
	
	

	教學活動
(名稱)
	活動內容
(含時間分配)
	評量方式
	備註
(請附上教學示例圖)

	任務一：暖身活動-鍵盤控制小車運動(10”)
	引起動機：
1. 掃地機器人與生活的關係
2. 避障機器人運動方式及控制方法
任務說明：參考上學期Scratch貓咪走路的策略，運用練習檔案上的關鍵積木，修改程式，寫出可以用鍵盤控制小車運動的程式。測試時，注意觀察小車的外觀變化。
引導思考：
1. 要解決鍵盤控制小車這個問題，可以把這個問題再細分成幾個小問題，各個擊破？
2. 如何知道鍵盤被按下？(鍵盤偵測)
3. 偵測到特定鍵盤被按下後，應該採取什麼行動？(條件判斷)
	
學習單3
學習單3-1
	1. B-情靖連結-1-掃地機器人.mp4影片
2. A-任務影片-1-掃地機器人.mp4影片
3. 掃地機器人-學生練習檔.sb2

[image: ]

[image: ]

	任務二：超音波感測器探究(10”)
	任務說明：按下a鍵，用鍵盤上、下、左、右按鍵控制小車運動，觀察小車有什麼變化，變數『超音波距離』值有什麼變化？這樣的變化，在生活上可以有什麼樣的應用呢？
引導思考：
1. 小車運動時，出現的數字顯示，什麼情況下數字會變化？變數『超音波距離』是否也會變化？(車子與障礙物或邊界的距離改變，數字就會變化)
2. 想想看，數字變化代表什麼意義？(在特定的距離內，可偵測到距離)
	學習單3-2
	[image: ]



	任務三：避障車設計(25”)
	任務說明：利用上一個活動觀察到小車能夠測距離的功能，修改程式碼，寫出一個具有自動避障功能的小車程式？
引導思考：
1. 問題解析：如何將用鍵盤控制小車的程式，改成自動前進？如何知道前方有障礙物？與障礙物的距離是多少？如果前方有障礙物，要採取怎麼樣的避障策略呢？
2. 如何將用鍵盤控制小車的程式，改成自動前進？
3. 如何知道前方有障礙物？與障礙物的距離是多少？(取得『超音波距離』的變數值，判斷大小，條件判斷)
4. 當超音波距離值等於70的意義？
5. 如果前方有障礙物，要採取怎麼樣的避障策略呢？個個策略的優點、缺點為何？(左轉、右轉、後退後左轉、後退後右轉…)
	學習單3-3
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	任務四：生活中常見的避障應用(10”)
	思考討論：上一個活動的避障車運用了超音波障礙偵測，採取避障策略，在生活上有哪些類似的應用呢？想想看，除了避障功能外，還可以加上什麼功能讓它變得不一樣呢？
引導思考：
1. 上一個活動的避障車運用了超音波障礙偵測，採取避障策略，在生活上有哪些類似的應用呢？
2. 想想看，除了避障功能外，還可以加上什麼功能讓它變得不一樣呢？
	學習單3-4 
	[image: ]
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	任務五：掃地機器人模擬(25”)
	任務說明：如果把避障車加上掃地拖地的功能，就會像掃地機器人一樣，上一個活動我們已經完成避障車的程式設計，接下來請修改程式，模擬掃地機器人，20秒內盡量清除越多的大樹成績越高(+10)，並避免碰撞到石頭(-5)，優化你的程式，獲取最好的成績？
引導思考：
1. 如何讓避障功能變得更有效率？(每碰撞一次障礙物，時間加1秒)
2. 如何有效地搜尋所有的垃圾？(程式優化，數據調整)
3. 跟同學討論，交換你們的掃地策略，並紀錄再學習單3-6
	學習單3-5












學習單3-6
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	任務六：程式上傳及學習單完成(10”)
	任務說明：
1. 任務一~任務三之程式完成後上傳繳交作業
2. 個人作業學習單一完成後繳交
3. 2人一組線上合作共創
	線上合作共創學習單-演算法表示
	


(依課程設計可自行加列)
(7) 教學回饋、參考資料
	教學回饋與參考資料

	教學成果與回饋
	請註記本活動執行的成果及教學可能遇到的狀況、提醒教師的注意事項…例如：教具使用、動手做活動的安全注意事項等等。










	參考資料
(若有請列出)
	1. 掃地機器人拚"濕拖.智慧操控" 過年前搶市https://www.youtube.com/watch?v=Yhq05ZL5hQE
2. 想買掃地機器人請先看！基礎知識一定要懂：https://applianceinsight.com.tw/blog/post/305344000
3. 紅外線循跡循線自走車https://www.youtube.com/watch?v=CX4Y6hqVk2s
4. ARDUINO 紅外線避障自走車https://www.youtube.com/watch?v=eC8DojxD4tQ








(8) 附錄
請附上教學活動簡報檔案、教學活動過程及學生作品的照片、探究過程的文書資料及評量工具（如活動單、學習單、作品檢核表…等等）
運算時代


程式概念


基礎實作


問題解決
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