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STEM & CT 介紹
STEM，代表的是
Science(科學)  Technology(科技)
Engineering(工程) Art(藝術）Math(數學)

運算思維(CT) 4步驟
問題拆解（Decomposition）、模式辨別
（Pattern Recognition）、抽象化
（Abstraction）、演算法（Algorithms）



Steam在本課程涵蓋的主題
STEAM構面 內容

Science科學 AI原理、AI訓練流程、MobileNet +KNN

Technology 科技 程式撰寫、AI影像視覺程式撰寫

Engineering工程 Micro:bit、擴展板、馬達

Art藝術 Micro:bit LED設計（剪刀、石頭、布）、系統外觀設計

Math 數學 AI系統正確率計算、馬達角度、電流計算



STEM & CT 課程

教育者透過PPT
和影片介紹軟體
案硬體(設備、運
作方式)

分析重複的地方

將重複的步驟和
元素利用於硬體
和軟體

學生延伸作品



STEM x運算思維四步驟



Science科學

拆解問題

老師講解AI電
腦視覺辨識剪
刀石頭布。

模式辨別

分析每個小問
題是否有固定
的規律。

抽象化

了解重複的規
律與步驟，撰
寫成副程式或
函數。

演算法

學生運用運算
思維概念結合
程式，創作自
己的AI專案。



課程中運用到AI兩項技術
MobileNet 深度學習網路
KNN分群技術



Technology科技

拆解問題

介紹Scratch
運作方式。

模式辨別

觀察從一個種
類的資料集發
展到多個種類
的資料集，訓
練流程之程式
差異。

抽象化

透過解析規律
與步驟建立歸
納，推廣到多
個種類。

演算法

學生能完成四
種圖片資料收
集，並訓練模
型的Scratch
程式。



Engineering工程

拆解問題

介紹硬體：
Micro:bit、舵
機馬達、擴展
版、電池、
LED顯示器。

模式辨別

了解硬體的運
作邏輯，藉由
Scratch讓舵
機馬達動起來，
並從中觀察角
度及實際運作
的情形。

抽象化

找出角度與運
轉的規律，嘗
試將一個舵機
馬達三等份一
次轉120度。

演算法

能推廣到三個
馬達，並可以
用程式分別控
制剪刀、石頭、
布，進行舉牌。

拆解問題

介紹硬體：
Micro:bit、舵
機馬達、擴展
版、電池、
LED顯示器。



Engineering工程
 以PWM控制旋轉角度，有角度限制

 Pulse Width Modulation

 紅線 Vcc
 咖啡線 GND
 橘線 PWM
 舵機達範例程式：https://reurl.cc/4gv6xY

https://reurl.cc/4gv6xY


擴展板18650電池安裝(特別注意）
注意電池正負極（不然會失火）
如果裝錯方向在充電會發生電線走火的危險

須先插usb線對電池充電
用途：提供馬達電源
注意：若電力不夠馬達不會轉動



正極



馬達與擴展板安裝

第一個馬達（接S1)
注意馬達線的顏色與接腳顏色要一致

第二個馬達（接S2)
注意馬達線的顏色與接腳顏色要一致



安裝在S1,S2腳位



正面

資料來源：http://learn.kittenbot.cn/exboards/robotbit/intro.html



背面

資料來源：http://learn.kittenbot.cn/exboards/robotbit/intro.html



資料來源：http://learn.kittenbot.cn/exboards/robotbit/intro.html



安裝擴充版元件





按下A與B按鈕讓兩個馬達旋轉



Math數學

拆解問題

了解各流程與
正確率的關係
與影響。其中
包含樣本數、
光線環境、資
料增強…等的
概念。

模式辨別

設計1*1、2*2、
3*3的混淆矩
陣，學生從中
觀察影像辨識
正確率如何計
算的。

抽象化

能將影像辨識
正確率公式導
出。

演算法

學生能推廣到
n個種類的混
淆矩陣，並透
過公式撰寫
Scratch程式，
計算正確率。



Math數學
實際要預測的手勢→
訓練時所判讀的手勢↓ 剪刀 石頭 布

剪刀 3 0 1

石頭 0 2 0

布 1 0 3

撰寫正確率計算程式：
#include<stdio.h>
#include<iostream>
int main(void)
{

float PaperRight = 3, ScissorRight = 3, StoneRight = 2,TestTime=10;
float Rate;
Rate = (PaperRight + ScissorRight + StoneRight)/TestTime;

printf("正確率為：%f",Rate);

system("pause");
return 0;
} 

#include<stdio.h>
#include<iostream>
int main(void)
{

float PaperRight, ScissorRight, StoneRight, TestTime;
printf("出布被判定為布的次數：\n");
scanf("%f",&PaperRight);

printf("出石頭被判定為石頭的次數：\n");
scanf("%f",&StoneRight);

printf("出剪刀被判定為剪刀的次數：\n");
scanf("%f",&ScissorRight);

printf("判定次數：\n");
scanf("%f",&TestTime);
float Rate;
Rate = (PaperRight + ScissorRight + StoneRight)/TestTime;

printf("正確率為：%f",Rate);

system("pause");
return 0;
} 



擴展板

http://learn.kittenbot.cn/exboards/robotbit/intro.html



資料來源：http://learn.kittenbot.cn/exboards/robotbit/intro.html



擴充應用

資料來源：https://www.youtube.com/watch?v=ecNWsW5foDU



以KittenBot X Micro:Bit
認識AI概念



下載KittenBlock 1.8.4

https://drive.google.com/file/d/1CxQpKkLSsv5Bukar1aCZljvR3ANQGV96/view?usp=sharing


載入預訓練的Mobilenet結構

包含模型的拓樸結構及引用權重
為JSON格式

模型的權重文件

使用Webcam攝影機(若有提示，請點允許)



設定模型架構及訓練方式

預設將圖片縮小成7*7後面的256色

平坦層，將數據化成一維

加入兩層的全連接層，softmax通常用在N選1的情況
作為輸出

若學習速率選擇太大，則可能跳過最佳解；
選擇太小，則可能訓練時間拉很長



模型簡易說明

Source from https://kittenbot.readthedocs.io/zh_CN/latest/Tensorflow/IrisTrainig.html

https://kittenbot.readthedocs.io/zh_CN/latest/Tensorflow/IrisTrainig.html


利用Webcam收集圖像數據

建立兩個List變數
xs負責存放圖片數據
ys負責放要分類的標籤(EX：出拳狀況)

重複10次，則是擷取10張照片

增加樣本數(EX：30張)及各種姿勢，能讓
辨識結果更準確

若中途有誤，則可以
刪除重新蒐集



開始訓練模型
設置標籤

將收集的數據設定為模型需要的維度(格式)

訓練20次，次數也會影響模型品質
太少次可能不太準，太多次可能
發生Overfitting過擬合

可以加入保存積木，存檔JSON跟BIN檔案，下次不用重新訓練



Webcam擷取圖片，輸入模型辨識結果



教學活動
設計永遠猜不贏的剪刀石頭布



活動目標

1. 可以即時辨識空白、剪刀、石頭、布，將辨識種類擴展
到三種(不含空白)

2. 正確率高達9成
3. 須結合前面的馬達教學，利用手邊現有的零件，創意發
想顯示剪刀、石頭、布
(例如透過馬達+轉盤、馬達舉牌等等)

4. Kittenblock程式碼 https://reurl.cc/oD4Vag

https://reurl.cc/oD4Vag
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