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近 3 年執行國科會科教國合處或其他部會科普相關計畫摘要表 

計畫名稱：科普活動：智慧車車停看聽：AI 自駕車架設與

推廣科學營（主題一） 

擔任工作(勾選)： 

■ 主持人      共同主持人 

執行機構：國立臺北教育大學資訊科學系 執行期限：110/08~111/07 

計畫摘要： 

1、計畫目的 

本計畫目標旨在推廣類神經網路辨識系統結合自駕車（AI 自駕車）之科普活動，透過讓學

生動手架設 AI 自駕車及將類神經網路辨識系統結合至自駕車的程式設計，以了解 AI 自駕車的基

本影像感測器知識、人工智慧類神經網路辨識系統物體辨識知識。 

2、活動內容 

針對小學學生與一般民眾對自駕車瞭解程度，設計 8 場動手做工作坊、4 場研習營、1 場成

果發表會和 1 場公開展覽活動一系列科普活動，也建立 AI 自駕車介紹網站，對學生與民眾進行

推廣，以增加國人對 AI 自駕車與人工智慧知能和興趣。 

3、辦理方式 

(一) 動手做工作坊：於110年11月至111年1月間辦理，共8場。

(二) AI自駕車程式設計研習營：於 111年2、3月間辦理，共2場。

(三) 類神經網路辨識系統訓練研習營：於 111年2、3月間辦理，共2場。

(四) 校園公開展覽並配合活動辦理民眾體驗活動：配合臺北市科學教育館活動，辦理以人工智慧

及AI自駕車為主題之公開展覽活動，以增加人工智慧相關知能之能見度，參與人數達到300人

次。

(五) 建置 AI 自駕車推廣網站：針對 AI 人工智慧在自駕車中所應用到的自動偵測與類神經網路辨

識系統進行解說，並透過圖像化方式，將 AI 人工智慧在自駕車駕駛過程中的應用流程，從

偵測到執行，以流程圖進行圖像式解說，並介紹 AI 人工智慧在自駕車中的使用配件，網站

24000 人次瀏覽。

4、舉辦地區、場次 (若屬偏遠地區，請註明) 

(一).「動手做工作坊」以金門縣、桃園市、新北市偏遠地區國小學校五、六年級學生為主軸，各校場

次人數依序為：金門縣何浦國小20位(偏遠地區)、桃園市育仁國小16位、新北市瑞芳國中20位(偏遠

地區)、桃園市沙崙國小16位(偏遠地區)、新北市大坪國小22位(偏遠地區)、新北市崇林國中20位，新

北市貢寮國小24位(偏遠地區)、桃園市保生國小24位(偏遠地區)，8場共計162位。

(二).「AI自駕車程式設計研習營」以金門縣、桃園市、新北市偏遠地區國小學校五、六年級學生為主

軸，各校場次人數依序為：新北市同榮國小20位、桃園市保生國小20位(偏遠地區)，2場共計40位。

(三).「類神經網路辨識系統訓練研習營」以金門縣、桃園市、新北市偏遠地區國小學校五、六年級學

生為主軸，各校場次人數依序為：新北市貢寮國小20位(偏遠地區)、金門縣何浦國小20位(偏遠地

區)，2場共計40位。

5、參加對象(國小、國中、高中、大學及以上之學生，或一般民眾等，若為弱勢團體請註明)、活

動參與人數(如學員數)或觸及人次(如網頁點閱率)

活動辦理之對象除成果展外，以參與計畫之校長、主任、教師、助理教授為主；成果展之對象除計畫成

員間之交流外，還有跨計畫的交流、一般師生與民眾的推廣。 

6、是否有媒體報導為「國科會補助」之活動 

聯合日報2022/2/19: https://udn.com/news/amp/story/6885/6108943 

聯合日報2022/2/19: https://udn.com/news/story/7323/6110199 

教廣2022/2/19: https://www.ner.gov.tw/news/6210ba3d1cfb3b00080cd6d1 

Yahoo新聞2022/2/19: 

https://www.google.ca/amp/s/tw.news.yahoo.com/amphtml/%25E6%2589%258E%25E6%25A0%25B9%

25E7%25A8%258B%25E5%25BC%258F%25E6%2595%2599%25E8%2582%25B2-
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%25E6%2596%25B0%25E5%258C%2597%25E6%2595%2599%25E5%25B1%2580%25E8%2588%25

87%25E5%258C%2597%25E6%2595%2599%25E5%25A4%25A7%25E8%25BE%25A6ai%25E6%259

9%25BA%25E6%2585%25A7%25E8%25BB%258A%25E6%2589%258B%25E4%25BD%259C%25E5

%259D%258A-132423673.html 

LINE新聞2022/2/19: https://liff.line.me/1454987169-

1WAXAP3K/v2/article/LX0r9j0?utm_source=lineshare 

7、具體成效(包括科學素養之提升、人才培育之追蹤、教育效益及社會影響性) 

A.科學素養之提升：透過完整的一系列活動，讓參與的學生了解AI自駕車從零件到AI辨識、軟體

程式設計的過程，提升學生 STEM 中科技（T）與工程（E）的能力。透過實際動手建置AI自駕

車，讓參與的國小師生更了解AI自駕車的組裝配件及其功用，增強 STEM 中工程 （E）的能

力。提升參與學生之科技素養。 

B.人才培育之追蹤：透過簡易的AI辨識系統讓參與的國小師生更加明白人工智慧執行的過程，增

強 STEM中科技（T）的能力。提升參與者科技素養。 

C.教育效益及社會影響性：產出 1 份AI自駕車教具、教材，實驗包，以及AI自駕車模組。表C1

為6場工作坊，共123位參加工作坊學生的前測與後測結果分析。從數據發現，在答題的112學生

中，AI科普知識的平均分數進步約48分，經由表C2的成對樣本t檢定的果可知，參與學生的AI科

普知識後測成績和前測成績有顯著差異。由測驗數據可知，本計畫確實讓AI科普知識深植於學生

心中。 

表C1：參與工作坊學生的AI科普知識敘述統計 

個數 平均數 標準差 

前測 112 37.83 12.915 

後測 112 85.54 9.691 

表C2：參與工作坊學生的AI科普知識成對樣本t檢定 

平均數 標準差 標準誤 t 自由度 顯著性 (雙尾) 

後測-前測 47.714 18.856 1.498 31.847 111 .000 

8、活動成果展示攤位內容 

年度成果展示活動於臺北市科學教育館展示mBot、實際動手架設自動車及神經網路辨識與循線偵

測感應器，學習如何運用Pixetto 類神經網路辨識系統，辨別障礙物標誌進行自動駕駛，實際上路

與錯誤排除，藉由不斷地反覆操作過程中，讓孩子試著去挑戰更高難度AI人工智慧技術。 

9、若與本次申請計畫相似或相關，請敘明與本次申請計畫之差異處 

本次計畫與112年度計畫差異有下列幾點： 

1. 本年度計畫新增教師研習營(種子教師培育規劃)

2. 本年度計畫新增親子工作坊

3. 本年度計畫的工作坊修正為兩天動手做工作坊，內容加強AI照片訓練與自駕車的課程

4. 本年度計畫的科學營加強訓練影像在自走車上可能的應用情境實作，並修正科學營內容為兩

種一天的科學營，分別為AI自駕車科學營與AI辨識系統科學營。AI自駕車科學營內容著重於

AI自駕車的認識與體驗；AI辨識系統科學營內容著重影像的訓練與預測。

5. 本年度計畫新增成果發表活動，內容為讓參與計畫師生前來國立台北教育大學展示成果，並

檢討改進未來計畫方向，也像前來參觀民眾展示計畫成果。

6. 辦理區域擴大到金門縣、連江縣、宜蘭縣、花蓮縣、新北市五個縣市

活動網址： 
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計畫名稱：科普活動：智慧車車停看聽：AI自駕車

架設與推廣科學營（主題一） 

擔任工作(勾選)： 

■主持人 共同主持人

執行機構： 

國立臺北教育大學資訊科學系 

執行期限： 

111/08~112/07 

計畫摘要： 

1、 計畫目的： 

本計畫目標旨在推廣類神經網路辨識系統結合自駕車（AI自駕車）之科普活動，透過讓學生動 

手架設AI自駕車以了解自駕車的基本感測器配件、推廣類神經網路辨識系統的物體辨識原理，

以及如何將類神經網路辨識系統結合至自駕車的程式設計。 

2、 活動內容： 

針對小學學生與一般民眾對自駕車瞭解程度，設計3場教師研習營、5 場動手做工作坊、4 場科

學營、1 場成果發表會和 1 場公開展覽活動一系列科普活動，也建立AI自駕車介紹網站，對學 

生與民眾進行推廣，以增加國人對AI自駕車與人工智慧知能和興趣。 

3、 辦理方式： 

(一) 辦理教師研習營(種子教師研習培育計畫)：。

(二) 辦理動手做工作坊：預計於111年12月至112年2月間辦理，共辦理5場，參加人數為106人。

(三) 辦理AI自駕車科學營：預計於112年2、3月間辦理，共2場，預估參加人數為40人。

(四) 辦理AI辨識系統科學營：預計於 112年2、3月間辦理，共2場，預估參加人數為40人。

(五) 辦理公開展覽並配合活動辦理民眾體驗活動：預計配合國科會於臺北市松山菸廠，辦理以人工

智慧及AI自駕車為主題之公開展覽活動，以增加人工智慧相關知能之能見度，預計參與人數達

到 300人次。

(六) 建置AI自駕車推廣網站：架設AI 自駕車推廣網站，針對AI人工智慧在自駕車中所應用到的自

動偵測與類神經網路辨識系統進行解說，並透過圖像化方式，將AI人工智慧在自駕車駕駛過程

中的應用流程，從偵測到執行，以流程圖進行圖像式解說，並介紹AI人工智慧在自駕車中的使

用配件，網站預計24000人次瀏覽。

4、 舉辦地區、場次(若屬偏遠地區，請註明)： 

已舉辦活動場次： 

日期 屬性 縣市 活動名稱 參與人次 

111/12/10 工作坊 花蓮縣秀林鄉銅蘭國小 (偏遠地區) 動手做工作坊 20人 

112/01/13-14 工作坊 花蓮縣壽豐鄉志學國小 (偏遠地區) 動手做工作坊 20人 

112/01/17 工作坊 新竹縣五峰鄉五峰國小 (偏遠地區) 動手做工作坊 20人 

112/02/02-03 工作坊 宜蘭縣宜蘭市中山國小 動手做工作坊 26人 

112/02/10 工作坊 宜蘭縣羅東鎮成功國小 動手做工作坊 20人 

5、 參加對象(國小、國中、高中、大學及以上之學生，及一般民眾等，若為弱勢團體請註明)、活動參

與人數(如學員數)或觸及人次(如網頁點閱率)： 

針對宜蘭縣、花蓮縣、 新竹縣地區國小學校分別辦理具有類神經網路辨識系統的AI自駕車之動

手做活動、AI自駕車程式設計研習營、類神經網路辨識系統訓練研習營。辦理校園公開展覽、架

設AI自駕車推廣網站。 

6、 是否有媒體報導為「國科會補助」之活動 

本計畫預計在成果推廣活動發布新聞稿展示計畫成果 
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7、 具體成效(包括科學素養之提升、人才培育之追蹤、教育效益及社會影響性)： 

A. 科學素養之提升：透過完整的一系列活動，讓參與的學生了解AI自駕車從零件到AI辨識、

軟體程式設計的過程，提升學生STEM中科技（T）與工程（E）的能力。透過實際動手建

置AI自駕車，讓參與的國小師生更了解AI自駕車的組裝配件及其功用，增強 STEM中工程

（E）的能力，提升參與學生之科技素養。

B. 人才培育之追蹤：透過簡易的AI辨識系統讓參與的國小師生更加明白人工智慧執行的過

程，增強 STEM中科技（T）的能力。提升參與者科技素養。透過參與活動的教師在校內

產生擴散效應，讓學校更多學生了解類神經網路辨識系統與積木程式設計的相關知識。

C. 教育效益及社會影響性：產出 1 份AI自駕車教具、教材，實驗包，以及AI自駕車模組。透過

實際動手建置AI自駕車提升參與者科技素養。將計畫成果以公開形式讓參與者更了解AI人工智

慧在未來趨勢中的重要。透過成果發表會推廣AI自駕車等未來科技趨勢。不同區域師生至成果

發表會現場進行成果討論，產生跨區域的科技交流。表C1為5場工作坊，共106位參加工作坊

學生的前測與後測結果分析。從數據發現，在答題的106學生中，AI科普知識的平均分數進步

約40分，經由表C2的成對樣本t檢定的果可知，參與學生的AI科普知識後測成績和前測成績有

顯著差異。由測驗數據可知，本計畫確實讓AI科普知識深植於學生心中。

表C1：參與工作坊學生的AI科普知識敘述統計 

個數 平均數 標準差 

前測 106 54.5 6.38 

後測 106 94.2 2.26 

表C2：參與工作坊學生的AI科普知識成對樣本t檢定 

平均數 標準差 t 自由度 顯著性 (雙尾) 

前測 54.5 6.38 
24.97 105 .000 

後測 94.2 2.26 

8、 若與本次申請計畫相似或相關，請敘明與本次申請計畫之差異處 

本次計畫與112年度計畫差異有下列幾點： 

1. 本年度計畫新增親子共學動手做工作坊

2. 本年度計畫的工作坊修正為兩天動手做工作坊，內容加強AI照片訓練與自駕車的課程

3. 本年度計畫新增成果發表活動，內容為讓參與計畫師生前來國立台北教育大學展示成果，並檢

討改進未來計畫方向，也像前來參觀民眾展示計畫成果。

4. 辦理區域擴大到金門縣、連江縣、宜蘭縣、花蓮縣、新北市五個縣市
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國科會科教國合處科普活動計畫總表 

計畫名稱：科普活動：智慧車車停看聽：AI 自

駕車車架設與推廣科學營（主題一） 

主持人姓名： 

申請科普計畫歷史： 

 申請人初次辦理  已辦理＿年，初次申請國科會補助 

 曾申請其他政府機關補助__次 ■ 已辦理 2 年，申請國科會補助 2 次，獲國科會補助 2 次 

 延續型活動已辦理＿年，本次申請變更計畫主持人 

執行機構：國立臺北教育大學資訊科學系 執行期限(112/08~113/07，共 12 個月)： 

活動辦理地區(請填縣市行政區，如臺中市豐原區)： 

金門縣 

連江縣 

宜蘭縣 

花蓮縣 

新北市 

■室內 ■戶外

活動辦理時間(如 111/10/~112/11)： 

一、 教師研習營：112/08 ~112/08 

二、 動手做工作坊：112/09~113/02 

三、 AI自駕車科學營：112/09~113/02 

四、 AI辨識系統科學營：112/09~113/02 

五、 親子共學動手做工作坊：113/03~113/04 

六、 公開展覽活動：113/05 

七、 成果發表會活動：113/06 

八、 AI自駕車推廣網站：112/08~113/07 

活動辦理場次： 

3 場教師研習營、5 場動手做工作坊、4 場科學營

(AI 自駕車科學營、AI 辨識系統科學營各 2 場)、1

場親子共學動手做工作坊、1 場公開展覽活動、1

場公開成果發表會活動、1 個網站。 

預計各場次參加人數以及總計參加人數： 

教師研習營每場預計 20 人，總計 60 人；動手

做工作坊每場 20 人，總計 100 人；科學營每場

20 人，總計 80 人；親子共學動手做工作坊預計

40 人參與；公開成果發表會活動預計 100 人參

與；公開展覽活動預計 300 人參與；網站預計

24000 人次瀏覽。 

科技領域(活動內容主要涉及的科技領域，如數學、物理、化學、生態、資訊、生物技術、能源等)：資訊 

計畫主題(單選)： 

 (一) 科學知識實驗設計與推廣 

 (三) 鼓勵女性投入科學 

■ (二) 六大核心科技活動設計與推廣

 (四) 偏(原)鄉科普教育 

活動辦理方式(可複選)： 

■ 動手做、實驗操作 ■ 研習會或研習營 ■ 工作坊

■ 展覽  大型競賽(參賽者來自跨縣市)  科普書籍出版或導讀

■ 科普網站導覽 ■ 數位內容  其他：________________

 與企業、科教社群合作 

主要活動對象(至多選擇 2 項)： 

 學齡前兒童 

 高中(職)學生 

■ 國小學生

 大專以上學生

 國中學生 

 社會人士 

■ 特殊族群(女性■偏鄉地區■原住民新住民銀髮族弱勢團體■教師其他：_____

活動規模：針對特定學校或機構成員   區域性(縣、市)(某類)民眾(如：北部國中生)

■ 全國性(某類)民眾(如全國高中生)   國際性活動

是否研發科普工具或平臺(可自行加註預計產出件數)： 

■教材教具■實驗包 ■實驗模組■網站 APP 評量工具 其他：__________

配合款占計畫經費比率：  0  % (例：計畫經費 100 萬元，申請補助 60 萬元，配合款 40 萬元占 40%) 

 若有長期認養偏鄉學校，請列出_________(縣市)_________(校名) 
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壹、計畫緣由與目標：

本計畫符合計畫徵求主題一：未來科技發展趨勢科普化。本主題鼓勵透過科普活動讓學生與社會

人士更了解未來科技在生活中的應用。透過AI自駕車的架置與人工智慧中的類神經網路辨識系統結合，

讓國小教師、高年級學生以及參觀民眾了解AI人工智慧與自駕車的科技原理，以深入淺出的方式將艱

深難懂的未來科技（如：AI人工智慧等）轉化成得以普及化的科學知識，並藉由動手做過程培養學生

STEM 中技術（T）與工程（E）領域的興趣。本主題活動對象鼓勵以偏遠地區國小學生為優先。 

一、計畫緣由 

隨著科技技術的發展，從過去的幾年中，以AI人工智慧為基礎的自動化技術不斷的更新，並充分

利用在人們的生活之中，AI自駕車就是典型的人工智慧應用在生活的範例（Raviteja, 2020）。本計畫

將針對自駕車的原理簡化成一系列的科普活動，讓民眾更了解自駕車的原理。我們生活在一個科學已

經成為每個人生活中不可或缺的部分的世界中，有明顯證據顯示：我們正處於行動的革命中，以AI人

工智慧為核心的自駕車將成為道路交通的重要要素（Maurer, Christian Gerdes, Lenz, & Winner, 2016）。

透過一系列的傳感技術（Sensors Technology）技術與感知系統進行物體、交通號誌辨識，並在無人駕

駛的情境下安全地將乘客送達目的地（Raviteja, 2020）。 

2021年自駕車已進入汽車市場。根據市場估計自駕車在未來具有相當大的市場潛力，這表示 2035

～2040年自駕車將占全球市場 25%的百分比（Yan, 2016）。AI自駕車對任何國家的發展都非常重要，

這就是每個國家在所有學習機構中都必須認真對待科學教育的原因。由於科學教育，許多發達國家能

夠在科學和技術上取得如此巨大的成就（Omosewo, 2009）。可見不久未來自駕車會充斥在生活中，以

AI自駕車作為科普推廣的素材進行科技教育，以增加師生與民眾對AI自駕車的認知成為重要的議題。 

AI自駕車的科普知識對於民眾是陌生且重要的，但AI自駕車需要以較複雜的人工智慧演算法來判

斷交通號誌與道路障礙（Raviteja,  2020），增加了一般民眾對於AI自駕車技術認知的困難。若民眾能

了解自駕車的原理，就更能接受這種先進科技與了解演算法並進而開發出更全面深入自駕車的世界。

本計畫以最基礎的類神經網路辨識系統Pixetto 作為人工智慧影像辨識的媒介，並結合至目前多數台

灣國小高年級資訊課進行簡介之積木式程式設計軟體- mBlock，讓AI人工智慧與自駕車技術等未來科

技趨勢能以最淺顯易懂的方式向下紮根至國小教育中。 

AI自駕車現今的技術可減少交通事故，使道路變得更加安全（Gringer, 2021），亦可增加殘疾人

和老年人的出去的機會，減少排放廢氣並更有效地利用基礎交通建設（Fagnant & Kockelman, 2015）；

另外研究指出，天災搜索、人禍救援、城市偵察、地雷引爆或補給車隊等，通常是使自駕車處理任何

一成不變、骯髒或危險的任務（Vian, Provine, Bieniawski, Saad, Pigg, Clark, & Bethke, 2010）。因此如

同上述，自駕車的發展，已有重大的進展，與現今社會密不可分，因此本計畫以此推動科普教育。實

際上，Tenreiro-Vieira & Vieira（2000）指出，自駕車為迫切需要讓學生做好準備以面對過時的，不可

預測的過時科學技術知識，因此本計畫以自駕車來推廣科普教育的主軸。 

截至目前為止，科技部的科普推廣計畫主題有食品安全、閱讀素養與科學常識的科普活動，但欠

缺具類神經網路辨識系統的自駕車（AI自駕車）的科普活動，尤其是針對國小階段學生開發出基礎人

工智慧與AI自駕車介紹之課程尤為重要卻付之闕如。另外，偏鄉地區相較於都市學校，偏鄉地區對於

AI自駕車等未來科技趨勢仍具明顯的認知落差，居住於偏遠地區的人對AI自駕車的認識更加薄弱

（Raviteja,  2020），極需透過推廣活動來提升偏鄉地區孩子的科技素養、降低城鄉差距。因此，本計

畫以推廣AI自駕車技術給偏遠地區國民小學學生與教師為主，透過教師一同參與增加AI自駕車科普知

識的擴散效應。 

二、計畫目標 

本計畫目標旨在推廣類神經網路辨識系統結合自駕車（AI自駕車）之科普活動，透過讓學生動手

架設AI自駕車以了解自駕車的基本感測器配件、推廣類神經網路辨識系統的物體辨識原理，以及如何

將類神經網路辨識系統結合至自駕車的程式設計。讓學生在活動的過程中了解人工智慧在生活的應用

─AI自駕車的類神經網路辨識系統，使得人工智慧的概念與學生的生活經驗連結；透過動手架設偵測、

辨識與執行AI自駕車等感測器配件，可加深學生印象， 再藉由利用積木組件程式設計平台─ mBlock 



7 

與類神經網路辨識系統─ VIA Pixetto Studio 撰寫AI自駕車程式，使學生了解類神經網路辨識系統的科

普知識及其重要性，將日常生活經驗融入於學習之中，讓學生認知到高科技產業（如：人工智慧、AI

自駕車、類神經網路辨識系統等）是影響生活各個面向相當重要的因素，也了解人工智慧的重要性、

人工智慧對生活及科技進步的影響，以及提升學生對人工智慧與生活的關聯意識。針對小學學生與一

般民眾對自駕車瞭解程度，設計3場教師研習營、5場動手做工作坊、4場科學營(AI自駕車科學營、AI辨

識系統科學營各2場)、1場親子共學工作坊、1場公開展覽活動、1場公開成果發表會活動等一系列科普活

動，也建立AI自駕車介紹網站，對學生與民眾進行推廣，以增加國人對AI自駕車與人工智慧知能和興

趣。 

本計畫預計達成下列八項主要工作項目，具體說明如下： 

(一) 辦理教師研習營(種子教師研習培育計畫)：為加速推動台灣國小學生及教師對AI技術的發展與運

用，從實作中培養具備並加速擴散AI教學能量，將與國際AI教學資源接軌，培養具備AI開源應用

實作能力之師資，成為全國具備AI開源技術應用培育師資之領頭羊。本計畫將針對金門縣、連江

縣、宜蘭縣、花蓮縣、新北市偏遠地區辦理教師研習活動，預計於112年8月辦理，共辦理3場，預

估參加人數為60人。培養老師基本的資訊能力及對未來科技趨勢的發展能力。研習內容將介紹當

前深度學習技術在影像辨識應用正蓬勃發展，從物件分類、物件偵測、物件追蹤、行為分析至反

應決策，多朝向提高精準度效能的目標邁進。並著力讓老師可以教小朋友如何將人工智慧的應用

帶入到生活中，並用基本的是積木程式搭配Pixetto軟體的辨識功能並運用在自駕車上，並在發展

成為台灣版的小型特斯拉。在過程中並也可以學習到當AI自駕車會沿著軌道循跡自走，辨識到物

體及行人時會發出音樂及AI自駕車會出現顏色亮燈並停止移動。

(二) 辦理動手做工作坊：針對金門縣、連江縣、宜蘭縣、花蓮縣、新北市偏遠地區國小學校分別辦理

具有類神經網路辨識系統的AI自駕車之動手做工作坊，預計於112年9月至113年2月間辦理，共辦

理5場，預估參加人數為100人。活動內容包含人工智慧介紹、基礎程式設計、類神經網路辨識系

統說明以及AI自駕車的動手實作活動。

(三) 辦理AI自駕車科學營：針對宜蘭縣、花蓮縣偏遠地區國小學校分別辦理AI自駕車科學營，預計於

112年9月至113年2月間辦理，共2場，預估參加人數為40人。科學營內容以實際動手組裝AI自駕車

及了解AI自駕車的配件功用為主，並增加擴散AI自駕車科普知識至課堂的機會。

(四) 辦理AI辨識系統科學營：針對金門縣、連江縣偏遠地區國小學校AI辨識系統科學營，預計於112

年9月至113年2月間辦理，共2場，預估參加人數為40人。活動以訓練Pixetto 類神經網路辨識系統

及自駕車之積木式程式設計為主，讓參與的教師能夠學會以簡易的人工智慧軟體-Pixetto-來辨識

號誌，並透過活動了解類神經網路辨識系統在AI自駕車中運作的重要性以及流程。

(五) 辦理親子共學動手做工作坊：針對新北市偏遠地區國小學校分別辦理具有類神經網路辨識系統的

AI自駕車之親子共學動手做工作坊，預計於113年2月至113年3月間辦理，預估參加人數為40人。

活動內容包含人工智慧介紹、基礎程式設計、類神經網路辨識系統說明以及AI自駕車的動手實作

活動。

(六) 辦理公開展覽並配合活動辦理民眾體驗活動：預計配合國科會展示規劃，辦理1場以人工智慧及

AI自駕車為主題之公開展覽活動，以增加人工智慧相關知能之能見度，預計參與人數達到300人

次。

(七) 辦理成果發表會：本計畫預期於113年6月在國立臺北教育大學辦理成果發表會，由實驗學校及相

關領域專家分享人工智慧的概念、人工智慧的重要性與在生活中自駕車的應用等相關議題，並由

實驗學校分享計畫執行成果，預計參與人數100人次

(八) 建置AI自駕車推廣網站：為達到AI自駕車未來科技趨勢概念的科學普及化，本計畫預計架設AI自

駕車推廣網站，針對AI人工智慧在自駕車中所應用到的自動偵測與類神經網路辨識系統進行解說，

並透過圖像化方式，將AI人工智慧在自駕車駕駛過程中的應用流程，從偵測到執行，以流程圖進

行圖像式解說，並介紹AI人工智慧在自駕車中的使用配件，網站預計24000人次瀏覽。

三、歷屆辦理成效
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本計畫團隊於110年8月~ 112年7月辦理相關科普活動：智慧車車停看聽：AI自駕車架設與推廣科

學營（主題一），包含動手做工作坊11場、研習營4場（於金門縣、桃園市、新北市、臺北市偏遠地區

國小辦理）、校園公開展覽活動1場（於臺北市立士林科教館辦理）。辦理之成效說明如下。 

1. 科學素養之提升：

透過完整的一系列活動，讓參與的學生了解AI自駕車從零件到AI辨識、軟體程式設計的過程，提

升學生STEM中科技（T）與工程（E）的能力。透過實際動手建置AI自駕車，讓參與的國小師生更

了解AI自駕車的組裝配件及其功用，增強 STEM中工程（E）的能力。提升參與學生之科技素養。

2. 人才培育之追蹤：

透過簡易的AI辨識系統讓參與的國小師生更加明白人工智慧執行的過程，增強 STEM中科技（T）

的能力。提升參與者科技素養。透過參與活動的教師在校內產生擴散效應，讓學校更多學生了解

類神經網路辨識系統與積木程式設計的相關知識。

3. 教育效益及社會影響性：

產出 1 份AI自駕車教具、教材，實驗包，以及AI自駕車模組。透過實際動手建置AI自駕車提升參與

者科技素養。將計畫成果以公開形式讓參與者更了解AI人工智慧在未來趨勢中的重要。透過成果發

表會推廣AI自駕車等未來科技趨勢。不同區域師生至成果發表會現場進行成果討論，產生跨區域

的科技交流。

4. 活動對象：

針對金門縣、桃園市、新北市偏遠地區國小學校分別辦理具有類神經網路辨識系統的AI自駕車之

動手做活動、AI自駕車程式設計研習營、類神經網路辨識系統訓練研習營。辦理校園公開展覽、

架設AI自駕車推廣網站，並於國立臺北教育大學舉辦成果發表會。

5. 辦理場次及人數：

已舉辦活動場次：

日期 屬性 縣市 活動名稱 參與人次 

110/11/05 工作坊 金門縣金沙鎮何浦國小 (偏遠) 動手做工作坊 20人 

110/11/12 工作坊 桃園縣觀音區育仁國小 (偏遠) 動手做工作坊 20人 

110/12/04 工作坊 新北市立瑞芳國中 (偏遠) 動手做工作坊 20人 

111/01/10 工作坊 桃園縣大園區沙崙國小 (偏遠) 動手做工作坊 20人 

111/01/17 工作坊 新北市萬里區大坪國小 (偏遠) 動手做工作坊 20人 

111/01/25 工作坊 新北市立崇林國中 (偏遠) 動手做工作坊 23人 

111/02/08 研習營 新北市泰山區同榮國小 (偏遠) AI自駕車程式設計研習營 20人 

111/12/10 工作坊 花蓮縣秀林鄉銅蘭國小 (偏遠) 動手做工作坊 20人 

112/01/13-14 工作坊 花蓮縣壽豐鄉志學國小 (偏遠) 動手做工作坊 20人 

112/01/17 工作坊 新竹縣五峰鄉五峰國小 (偏遠) 動手做工作坊 20人 

112/02/02-03 工作坊 宜蘭縣宜蘭市中山國小 動手做工作坊 26人 

112/02/10 工作坊 宜蘭縣羅東鎮成功國小 動手做工作坊 20人 

預計辦理場次： 

日期 屬性 縣市 活動名稱 參與人次 

112/04/29 工作坊 花蓮縣瑞穗鄉富源國小 動手做工作坊 20人 

112/05/02 工作坊 新竹縣北埔鄉北埔國小 動手做工作坊 20人 

112/05/09 工作坊 新竹縣北埔鄉北埔國小 動手做工作坊 20人 

112/07/04-05 工作坊 新竹縣竹東鎮中山國小 動手做工作坊 20人 

112/07/11-12 工作坊 花蓮縣花蓮市復興國小 動手做工作坊 20人 

6. 辦理方式與影音紀錄：
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(一) 動手做工作坊：針對金門縣、宜蘭縣、花蓮縣、新竹縣、桃園市、新北市偏遠地區國小學校分

別辦理具有類神經網路辨識系統的AI自駕車之動手做活動，於110年8月至112年2月間辦理，共

11場。活動內容包含人工智慧介紹、基礎程式設計、類神經網路辨識系統說明以及AI自駕車的

動手實作活動。

(二) AI自駕車程式設計研習營：針對金門縣、桃園市、新北市偏遠地區國小學校分別辦理AI自駕車程

式設計研習營，於 111年2、3月間辦理，共2場。研習營內容以實際動手組裝AI自駕車及了解AI自

駕車的配件功用為主，並增加擴散AI自駕車科普知識至課堂的機會。

(三) 類神經網路辨識系統訓練研習營：針對金門縣、桃園市、新北市偏遠地區國小學校辦理類神經網

路辨識系統訓練研習營，於 111年2、3月間辦理，共2場。活動以訓練Pixetto 類神經網路辨識系

統及自駕車之積木式程式設計為主，讓參與的老師能夠學會以簡易的人工智慧軟體-Pixetto-來辨

識號誌，並透過活動了解類神經網路辨識系統在AI自駕車中運作的重要性以及流程。

(四) 公開展覽並配合活動辦理民眾體驗活動：臺北市立士林科教館辦理 1場以人工智慧及AI自駕車為

主題之公開展覽活動，以增加人工智慧相關知能之能見度，參與人數達到300人次。

(六) 建置AI自駕車推廣網站：為達到AI自駕車未來科技趨勢概念的科學普及化，針對AI人工智慧在自

駕車中所應用到的自動偵測與類神經網路辨識系統進行解說，並透過圖像化方式，將AI人工智慧

在自駕車駕駛過程中的應用流程，從偵測到執行，以流程圖進行圖像式解說，並介紹AI人工智慧
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在自駕車中的使用配件，網站預計24000人次瀏覽。 

(七)滿意度問卷調查：本計畫每次活動後均對學生進行滿意度問卷，問卷內容主要了解學生對活動內

容是否覺得有趣且實用，以做為未來活動內容修正的參考。到目前為止，參加工作坊學生123位學

生，有120位學生願意填答問卷，填答狀況列於下表。由下表可知，學生均對活動內容感到滿意，

且能了解活動內容。

參與工作坊學生的滿意度分析 

題目 
非常

同意 
同意 尚可 不同意 

非常不

同意 
平均 

講師的授課技巧和表達能力 97 22 1 0 0 4.80 

助教能及時協助我解決課堂中的疑問 101 18 1 0 0 4.83 

課程內容明確易懂 103 13 4 0 0 4.83 

這次的活動幫助我增加了對 mBot 功能的了解 94 23 3 0 0 4.76 

參與了這次的課程後，我可以掌握 mBot 的操作及應用 103 13 4 0 0 4.83 

整體而言，你滿意今天的活動嗎 101 18 1 0 0 4.83 

(八) AI科普知識測驗：為了瞭解活動內容是否能提升參加工作坊的學生的AI科普知識，本計畫在活動

前後均請學生填答測驗卷，以了解活動的成效。下表為6場工作坊，共123位參加工作坊學生，願

意參加測驗的112學生中的前測與後測結果分析。從數據發現，AI科普知識的平均分數進步約48

分，並經由成對樣本t檢定的結果可知，參與學生的AI科普知識後測成績和前測成績有顯著差異。

由測驗數據可知，本計畫確實讓AI科普知識深植於學生心中。

參與工作坊學生的AI科普知識成對樣本t檢定 

平均數 標準差 t 自由度 顯著性 (雙尾) 

前測 37.83 12.915 
31.847 111 .000 

後測 85.54 9.691 

四、本次申請案規劃內容之差異處 

本次計畫歷年計畫差異有下列幾點： 

1. 新增親子工作坊，研習內容將介紹當前深度學習技術在影像辨識應用正蓬勃發展，從物件分

類、物件偵測、物件追蹤、行為分析至反應決策，多朝向提高精準度效能的目標邁進。並著力

讓家長可以教小朋友如何將人工智慧的應用帶入到生活中，並用基本的是積木程式搭配Pixetto

軟體的辨識功能並運用在自駕車上，並在發展成為台灣版的小型特斯拉。在過程中並也可以

學習到當AI自駕車會沿著軌道循跡自走，辨識到物體及行人時會發出音樂及AI自駕車會出現

顏色亮燈並停止移動。

2. 本年度計畫的工作坊內容加強AI照片訓練與自駕車循跡的課程。活動內容比較深入且可由學

生完整體驗AI自駕車的概念，包含人工智慧介紹、基礎程式設計、類神經網路辨識系統說明

以及AI自駕車的動手實作活動。

3. 本年度計畫新增成果發表活動，內容為讓參與計畫師生前來國立臺北教育大學展示成果，並

檢討改進未來計畫方向，也向前來參觀民眾展示計畫成果。

4. 由於活動內容廣獲好評，今年辦理區域擴大到金門縣、連江縣、宜蘭縣、花蓮縣、新北市五

個縣市的偏鄉地區學校。
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貳、相關文獻

一、自駕車簡介

自動駕駛領域位於人工智能和機器人技術的交匯處，將決策與控制相結合（Vian, et al, 2010）。美

國國家公路交通安全局（National Highway Traffic Safety Administration, NHTSA）在 2013 年公佈汽車自

動化標準，將無人駕駛的技術分成五級，根據這標準，最高級的 L4 完全自動化駕駛汽車可在無人駕駛

的情況下由出發地駛向目的地，駕駛人員僅需起點和終點資訊， 自動駕駛系統將全程負責行車安全，行車時

可以沒有駕駛人員（National Highway Traffic Safety Administration, 2013）。 

二、自駕車技術 

(一) 自駕車技術原理 

自動駕駛車輛及其控制方法劃分為四大系統，包括：接收路況系統，用於接收一個或多個行動指

令；路線計劃系統，至少包含一個位置查找設備和數字街道地圖；車輛路徑生成系統；傳感器陣列中

包括至少一個用於檢測物體的範圍傳感器和至少一個用於檢測路線的狀態特徵的範圍傳感器；防撞系

統，車輛狀態數據識別功能、車輛控制功能等（Bergholz, Timm, & Weisser, 2000），茲分述於下： 

1. 接收路況系統：

在接收路況系統中輸入車輛的理想行駛目的地，確定車輛的當前位置，並由路線規劃者考慮交通

信息，信息來規劃最佳行駛路線預先存儲在數字地圖中的信息，以及由車輛上的傳感器檢測到的信息

以及相應的信號，將提供給車輛控制系統，該系統根據接收到的信號控制車輛執行器（Bergholz et al., 

2000）。 

2. 路線計劃系統：

接收路況系統包括三種系統：搜索系統，用於搜索位於從當前位置到可以充電的地點中最小成本

路線的設施；引導路線計算系統，系統計算將自駕車引導到每個設施的最小成本路線上設置路點，並

計算從該路點到每個設施的引導路線以及指示所需電量需求穿越引導路線； 設施指定系統，基於電

力需求，指定要被引導移動物體的目標設施，電力需求通過計算出指示自駕車從當前行進所需的電力

量定位到航路點，估算電源要求和評估電池中的剩餘電（Hiruta, Okude, & Kumagai, 2014）。 

3. 車輛路徑生成系統：

此系統為一種自動駕駛車行動的方法，包括從驅動引擎接收路線請求、指定路線請求標識的目的

地位置。其中需確定驅動引擎的移動狀態，與生成到目的地的路徑（Wurman, D'andrea, Barbehenn, 

Hoffman, & Mountz, 2013）。另根據研究，還有如檢測到的潛在錯誤中一條或多條擾動的路徑生成的

系統、記錄與執行路徑和執行路徑中的變量以創建一個或多個路徑等（Kolawa & Kucharski, 2014）。 

4. 防撞系統：

防撞系統包括接收指示車輛潛在碰撞情況的信號、該信號而產生其它者觸碰撞警報等功能。系統

的功能順序依次為接收指示車輛在定方向位置上的潛在碰撞的信號、再響應於該信號，生成與特定方

向位置相對應的觸覺碰撞警報給車輛駕駛員（Kiefer, Grimm, Litkouhi, & Sadekar, 2007）。 

(二) 自駕車技術演算法

1. 接收路況演算法：

在研究中，已經確定了在實際道路網絡上運行最快的三種最短路徑算法。這三種算法是： 用兩個

隊列實現的圖增長算法；用近似桶實現的 Dijkstra 算法和雙桶實現的 Dijkstra 算法。以上三者運輸相

關的分析中是計算網絡上的最短路徑的演算法（Zhan, 1997）。 

2. 路線計畫演算法：

路線計畫演算法通常基於預定成本函數的相關因素，例如地形特徵、威脅位置、任務要求等來生

成最低成本解決方案（Szczerba, Galkowski, Glicktein, & Ternullo, 2000）。和選擇壓縮層次結構，設計

了一種外部存儲器圖，圖利用了數據固有的局部性來實現演算，壓縮圖形並減少所需的I / O 操作數

（Sanders, Schultes, & Vetter, 2008）。 

3. 車輛路徑生成演算法：
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車輛路徑生成的演算法採用啟發式優化算法的一階段合成方法來解決路徑生成中四桿機構的尺

寸的問題。因此提出了一種新的帶有組合突變策略的差分進化（DE）算法，稱為組合突變差分進化

（CMDE）算法，以提高求解質量。使用五個代表性問題證明了所提出的 CMDE 算法的有效性，調

查結果表明解決方案的準確性和可靠性有了顯著提高（Lin & Hsiao, 2017）。 

4. 防撞系統演算法：

使用基於信號量的算法可確保避免衝突通過高級 Petri 網分析驗證演算法來進行正確性和安全

性，對碰撞情況算法進行了驗證來避免發生此情形，仿真結果將證明該策略的有效性（Naumann, Rasche, 

Tacken, & Tahedi, 1997）。另外，使用陀螺力和標量的技術用於創建多個群體的行為代理系統，該方

法亦可以在車子之間有障礙時避免碰撞（Chang, Shadden, Marsden, & Olfati-Saber, 2003）。 

(三) 人工智慧與類神經網路辨識系統

人工智慧是製造智能機器特別是智能計算機程序的科學和工程學。使用計算機來了解人類智能，

但AI不必僅限於生物學上可觀察的方法（Markoff,  2016）。人工智慧與物件辨識在自動車駕駛有一

些應用實例，例如交通標誌的識別等，電腦的視訊處理亦用在自駕車技術上（Raviteja, 2020）。   

近年來電腦視覺中的目標檢測技術隨著深度學習的蓬勃發展，人工智慧與物件辨識人工智慧與物

件辨識在自動車駕駛有一些應用實例。關於目標檢測的相關研究基本上都是朝向深度學習的方向發展。

深度學習的目標檢測技術主流的算法主要分為 Two-stage Learning、One- stage Learning 兩個類型

（Cortes, Mohri, & Rostamizadeh, 2010 ; Gao, Guo, Lian, Tang, & Xiao, 2019）。 

Two-stage Learning 的目標檢測類型，一般做法都是先使用特殊算法生成一系列做為樣本的候選

框，先框選出物件，選出物件的過程稱之為 Region Proposal，接著針對候選框選出的物件（Region 

Proposal）通過卷積神經網路進行物件的辨識，這一種先產生後選框然後再進行物件的辨識的做法我

們通常就稱為Two-stage Learning（Jia, Zhu, Shen, & Li, 2014）。 

One-stage Learning 的目標檢測類型則是同時完成物件偵測和辨識兩個步驟，只需要一個深度神

經網路就可以完成指令。One stage 的目標檢測類型是目前研發用在行動裝置上的最主要方法，優點是

辨識速度快，但辨識的精準度仍較 Two-stage Learning 的目標檢測類型還要低，只是整體辨識率仍在

可接受的範圍內，故仍廣為使用（Wu, Liu, & Liu, 2019）。 

模型亦屬於類神經網路辨識系統的特點之一。SSD模型是使用不同層次的 feature map 進行檢測，

架構中沒有全連接層，檢測是直接在多個不同層級的卷積層輸出上進行，每一個層級的輸出只會感受

到當前目標周遭的訊息與脈絡，在低層較大的feature map，有利於檢測小物體，在高層較小的 feature 

map，有利於檢測大物體。使用相同的卷積核進行辨識，在低層較大的特徵圖形上可以辨識出較小的

黃色長條，卻沒辦法辨識出更大的綠色長條，但在高層較小的特徵地圖上，使用相同的卷積核則可以

進行綠色長條辨識。因此，在不同的feature map進行卷積，可以達到多尺度的目的（Luo, Ma, Yue, & 

Xiong, 2020）。 

四、國小學生學習特性 

在國小階段，科技導向的教學設計以建構主義為重要的理論基礎（Denis & Hubert, 2001），其學

習步驟包括建模、指導、鷹架與淡出，其中，鷹架是協助國小階段學童進行科技學習時重要的一環。

從接受指導到學生自己完成科技操作的歷程中，需要經過鷹架的輔助，包括同儕的協助與電腦輔助

（Miyauchi, Yoshikawa, Kanoh, Jimenez, & Furuhashi, 2018）。本研究透過積木式程式設計系統進行AI

自駕車程式設計，以積木的形式完成基礎程式語言指令作為鷹架，讓學生能以積木堆積的方式學習程

式設計，並以積木式程式設計連結到類神經網路辨識系統軟體，使艱深的人工智慧深度學習以簡易的

形式呈現，符合國小學生科技知識學習過程中的鷹架需求。 

Piaget（1964）將孩童的發展階段分為四段，分別為：感覺動作期（sensor-motor、pre verbal stage）、

前運思期（pre-operational representation）、具體運思期（concrete operations）以及形式運思期（hypothetic-

deductive operations）。Kendra（2020）進一步指出：國小高年級階段的學生正為具體運思期到形式運

思期之間的發展階段。此階段的國小學生正從具體、實際可見的事物進行學習與思考，轉向高層次抽

象思考的階段。本推廣計畫透過實際的AI自駕車組件過程，讓學生具體的理解AI自駕車配件以及人工
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智慧之間的關係，並透過AI自駕車的指令執行，讓學生立即得到人工智慧辨識與程式設計結果的回饋，

使剛進入抽象思考階段的國小學生能夠清楚了解類神經網路辨識系統與程式設計的邏輯與意義。 

五、科普教育重要性與影響 

科學教育對於許多地區的任何國家的發展都至關重要，理工科教育的畢業生甚至可以按照自己的

習得的科學技術來發展事業（Tunde, Akintoye, & Adeyemo, 2011）。為符合現今教育潮流與科技部計

畫，本計畫以AI自駕車來推廣。另一方面來說沒有科學教育就不可能有科學技術，沒有技術就不能發

展事業和推動國家發展。如果沒有人教這些課程所需的核心科目， 那麼工程、醫學、建築學等將無法

實現（Kola, 2013）。以AI自駕車的類神經網路辨識系統結合積木式程式設計推廣未來的科技趨勢，便

成為重要的科普教育的一環。 

參、計畫團隊： 

一、團隊成員與所屬機構 

本計畫團隊包含服務於大學的教授群、縣市教育局處承辦人、國小種子教師、技術群成員。教授

群主要是協助計畫的統籌與執行，規劃空間與協調各地師生研習活動的辦理；縣市教育局承辦人協助

協調偏鄉學校推動計畫；國小種子教師了解人工智慧與具類神經網路辨識系統之自駕車製作與設備操

作；技術群提供不同的支援，例如：自駕車的製作與架設、類神經網路辨識系統之人工智慧與程式設

計技術結合方式說明、人工智慧概念簡介等。再將四群成員分成五組，表1說明這五組主要團隊成員、

服務單位與職稱。 

表 1：團隊成員名單 

團隊類別 姓名 服務單位與職稱 

持人  國立臺北教育大學資訊科學系教授 

顧問教師 

 臺北市立大學教育學系副教授 

 新北市正義國小教師兼主任 

 新北市海山國小教師 

行政協調組 

 宜蘭縣成功自造教育及科技中心科員 

 金門縣金沙鎮何浦國小校長 

 新北市政府教育局教育研究與資訊發展科輔導員 

 花蓮縣智慧教育中心教師 

 國立臺北教育大學資訊科學系專案人員 

活動推廣組 

 國立臺北教育大學資訊科學系專案人員 

 國立臺北教育大學資訊科學系專案人員 

 國立臺北教育大學資訊科學系兼任人員 

技術支援組 
 國立臺北教育大學資訊科學系碩士班研究生 

 國立臺北教育大學資訊科學系碩士班研究生 

二、工作項目與分工之規劃 

本計畫的目標旨在推廣人工智慧與自駕車之科普知能，針對國小、國中學生對AI與全自動駕駛自

動車瞭解程度的差異，設計不同的科普活動內容不同的教學場域，對於種子教師與學生進行推廣，辦

理研習活動、設計與開發線上教材、參與各式活動推廣本計畫之執行成果等，以增加國人對人工智慧

與自駕車的知能與興趣，因此可以分成顧問教師組、行政協調組、教育規劃組、技術支援組以及活動

推廣組，茲就工作項目與各組分工職掌加以說明如表2。 
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  表 2：各組工作職掌表 

組別 工作項目 

主持人 
統籌AI自駕車整體科普推廣計畫，包括：計畫執行統籌、科普教材模組開發、科普活動辦理、

計畫成效評估、自駕車相關技術支援、科普活動籌畫、教材設計與製作、教材模組開發等。 

顧問教師 提供科技教育在國小現場推動之實務經驗。 

行政協調組 

1. 研擬科普活動計畫執行策略。

2. 執行效益評估以及成果彙整。

3. 規劃活動推廣工作。

4. 提供計畫執行之諮詢服務。

5. 聯繫師生科學營、工作坊、公開展覽會、成果展活動等之場地規劃、交通、相關聯繫等事

宜。

教育規劃組 

1. 開發主題教材。

2. 規畫科學營、工作坊之教學內容。

3. 協助科普教案之撰寫。

4. 分析研習活動之回饋資料。

技術支援組 

1. mBot 相關軟硬體整合技術支援。

2. 執行課程教學活動。

3. 模擬場域設計與開發。

4. 架設AI自駕車推廣網站。

活動推廣組 

1. 辦理師生科學營與工作坊。

2. 辦理公開展覽會、成果展與動手做活動。

3. 撰寫活動報導。

4. 收集活動之成效評估資料。

5. AI自駕車推廣網站推廣與宣傳。

肆、活動設計

本計畫預計執行之科普活動計畫主要目的是利用AI自駕車的類神經網路辨識系統之基礎辨識、執

行程式撰寫，讓學生了解類神經網路辨識系統與AI自駕車在新興產業與生活中的重要性及應用，增強

學生連結人工智慧與程式撰寫的基本知能及興趣，活動之科學內涵相關科普知識能將在國小場域普遍

推廣。以下就活動設計加以說明： 

1. 活動內容：本推廣計畫旨在推廣未來科技趨勢之人工智慧與AI自駕車的科技教育，鼓勵透過科普活動

讓偏遠地區國小師生與社會人士更了解未來科技在生活中的應用。透過基礎AI自駕車的架置與類神經

網路辨識系統結合積木式程式設計，讓偏遠地區的國小教師、高年級學生以及參觀民眾了解AI自駕

車的科技原理，以深入淺出的方式將艱深難懂的未來科技（如：類神經網路辨識系統等）轉化成得以普

及化的科學知識，並藉由動手做過程培養學生 STEM 中技術（T） 與工程（E）領域的興趣。

2. 活動對象：國小五、六年級學生

3. 活動教材：mBot機器人、訓練時的交通號誌、訓練時的人形立牌、地圖(巧拼)

4. 活動時程：112年8月1日至113年7月31日

5. 活動場地：各學校(國小)電腦教室

一、活動辦理方式

計畫執行期程為112年8月1日 ～ 113年7月31日。本計畫主將於期程內辦理3場教師研習營、5場

動手做工作坊、4場科學營(AI自駕車科學營、AI辨識系統科學營各2場)、1場親子共學工作坊、1場公

開展覽活動、1場公開成果發表會活動。活動期程分項如下所述： 

(一) 教師研習營

針對金門縣、連江縣、宜蘭縣、花蓮縣、新北市國小分別辦理AI自駕車科普介紹教師研習營，讓
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教師從一開始的自駕車組裝與基本的循跡自走程式設計，可後續協助指導學生操作，使AI自駕車科普

知識應用至課堂的機會。本計畫計於112年8月辦理3場教師研習營，活動規劃相關事項如下（見表3）。 

1. 活動對象：針對偏遠國小之教師，單場預計20位。

2. 活動時間：112年8月3場、單場6小時。

3. 活動地點：金門縣、連江縣、宜蘭縣、花蓮縣、新北市行政區域內偏遠地區國小。

表3：AI自駕車程式設計教師研習營活動規劃 

活動時間 活動名稱 活動內容 

9:00~10:20 
認識人工智慧 

介紹人工智慧、介紹本活動人工智慧所需配件與應用範圍 

介紹自駕車基本概念以及程式設計的展示 
展示mBot 

10:20~10:30 休息時間 

10:30~12:00 

程式設計與地圖構思 實際動手架置自駕車及神經辨識與循線偵測感應器 

操作程式方塊寫出自駕車指令  

討論地圖構思與障礙物設置 實際操作 

12:00~13:00 休息時間 

13:00~14:20 
類神經網路辨識系統： 

實際上路（一） 

循跡自走程式方塊的設計 

訓練Pixetto類神經網路辨識系統辨別障礙物標誌 

進行自駕車實際上路與錯誤排除 

14:20~14:30 休息時間 

14:30~15:40 
類神經網路辨識系統： 

實際上路（二） 

重新拼貼道路地圖，挑戰更高難度自駕車技術 

嘗試Pixettto更多用於自駕車上的AI技術 

15:40~16:00 成果展示與分享 

討論程式方塊設計上遇到的問題 

分享在設計程式方塊與自駕車實際運作是否有落差？ 

成果討論及交流 

16:00~ 賦歸 

(二) 動手做工作坊：

本計畫將藉由動手做活動，以實做與互動體驗的教學方法，結合所開發之數位教材內容，增加學

生對自駕車與人工智慧的認識與知能。本計畫所規劃之動手做活動內容分為「人工智慧概念與自駕車

配件介紹與實際操作」及「類神經網路辨識系統與自駕車程式設計」。活動首先介紹人工智慧的概念、

介紹在本計畫中AI自駕車所使用之類神經網路辨識系統與感應器配件，並實際動手組裝AI自駕車及配

件；接著，進行自駕車之程式設計教學與實作、並進一步結合類神經網路辨識系統與程式設計之教學

與實作，最後學生將自己設計、組合的模擬道路上檢測自駕車的功能是否完備。本活動從最初組裝自

駕車、撰寫積木式程式設計、訓練類神經網路辨識系統，而在設計道路採用的是路塊拼貼，學生可以

利用有限的路格，創造出變化無數的道路組合，藉由從一系列完整的活動中，不只是學習片段的知識，

能夠整體的觀察到問題所在，並學習與同儕合作討論解決，以獲得最好的學習效果及提升學生學習興

趣。 

本計畫計於 112年9月至113年2月辦理5場動手做工作坊，活動規劃相關事項如下（見表4）。 

1. 活動對象：針對偏遠地區國小高年級學生，單場預計20位，5場共計100位。

2. 活動時間：預計於112年9月至113年2月辦理，共5場，單場12小時，分為2日辦理。

3. 活動地點：金門縣、連江縣、宜蘭縣、花蓮縣、新北市行政區域內5所偏遠地區國小。
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表4：動手做工作坊第一天規劃 

活動時間 活動名稱 活動內容 

9:00~10:20 
認識人工智慧 介紹人工智慧 

介紹本活動人工智慧所需配件與之應用範圍 

實際動手架置自駕車及神經辨識與循線偵測感應器 展示mBot 

10:20~10:30 休息時間 

10:30~12:00 程式教學與實際操作 
AI自駕車基本配件組裝 

循跡自走程式方塊的設計 

12:00~13:00 休息時間 

13:00~14:20 
類神經網路辨識系統： 

實際上路（一） 

訓練Pixetto類神經網路辨識系統辨別障礙物標誌 

進行自駕車實際上路與錯誤排除 

14:20~14:30 休息時間 

14:30~15:40 瓦力考駕照 
將學生完成的循跡自走程式輸入進自駕車裡，並於模擬道路

上實際進行，更進一步加深對自駕車的認識。 

15:40~16:00 成果展示與分享 
討論程式方塊設計上遇到的問題 

分享在設計程式方塊與自駕車實際運作是否有落差？ 

 

表 4：動手做工作坊第二天規劃 

活動時間 活動名稱 活動內容 

9:00~10:20 

認識AI自駕車 

介紹自駕車基本概念以及程式設計的展示 
展示程式設計 

10:20~10:30 休息時間 

10:30~12:00 程式設計與地圖構思 
操作程式方塊寫出自駕車指令  

小組討論地圖構思與障礙物設置 

12:00~13:00 休息時間 

13:00~14:20 
類神經網路辨識系統： 

實際上路（二） 
小組討論 重新拼貼道路地圖，挑戰更高難度自駕車技術 

14:20~14:30 休息時間 

14:30~15:40 
類神經網路辨識系統： 

實際上路 (三） 
嘗試Pixettto更多用於自駕車上的AI技術 

15:40~16:00 討論與分享 進行後測及滿意度問卷填寫 

 

(三) AI自駕車科學營： 

針對金門縣、連江縣、宜蘭縣、花蓮縣、新北市國小學校分別辦理AI自駕車科普介紹科學營，讓

學生從一開始的自駕車組裝與基本的循跡自走程式設計，可後續協助指導學生操作，使AI自駕車科普

知識應用至課堂的機會。本計畫計於預計於112年9月至113年2月辦理2場科學營，活動規劃相關事項

如下（見表5）。 
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1. 活動對象：針對偏遠國小高年級學生，單場預計20位，2場共計40位。

2. 活動時間：預計於112年9月至113年2月辦理2場，單場6小時。

3. 活動地點：宜蘭縣、花蓮縣行政區域內偏遠地區國小。

表5：AI自駕車科學營活動規劃 

活動時間 活動名稱 活動內容 

9:00~10:20 

認識人工智慧 介紹人工智慧及AI自駕車 

介紹本活動人工智慧所需配件與之應用範圍 

實際動手架置自駕車及神經辨識與循線偵測感應器 展示mBot 

10:20~10:30 休息時間 

10:30~12:00 程式教學與實際操作 
AI自駕車基本配件組裝 

循跡自走程式方塊的設計 

12:00~13:00 休息時間 

13:00~14:20 
類神經網路辨識系統： 

實際上路 

訓練Pixetto類神經網路辨識系統辨別障礙物標誌進行自駕車

實際上路與錯誤排除 

14:20~14:30 休息時間 

14:30~15:40 瓦力考駕照 
將學生完成的循跡自走程式輸入進自駕車裡，並於模擬道路

上實際進行，更進一步加深對自駕車的認識。 

15:40~16:00 討論與分享 進行後測及滿意度問卷填寫 

(四) AI辨識系統科學營：

此科學營以訓練Pixetto 類神經網路辨識系統為活動重點，讓參與的學生能夠理解並學會訓練類神

經網路辨識系統辨識，透過活動了解類神經網路辨識系統在自駕車中運作的重要性以及流程。預計於

預計於112年9月至113年2月辦理2場AI辨識系統科學營，活動規劃相關事項如下（見表6）。 

1. 活動對象：針對偏遠地區之國小高年級學生，單場預計20位，2場共計40位。

2. 活動時間：預計於112年9月至113年2月辦理2場、單場3小時。

3. 活動地點：金門縣、連江縣行政區域內偏遠地區國小。

表 6：AI辨識系統科學營活動規劃 

活動時間 活動名稱 活動內容 

13:00~13:30 概念介紹 介紹類神經網路辨識系統訓練以及程式設計的展示 

13:30~14:30 程式教學與實際操作 
類神經網路辨識系統 

自駕車與辨識系統結合的程式方塊的設計 

14:30~14:40 休息時間 

14:40~15:50 AlphaCar 
類神經網路辨識系統結合自駕車進行自動辨識，增加人工智慧理

解的深度與廣度，加深類神經網路辨識系統的認識 

15:50~16:00 成果展與分享 成果討論及交流 

16:00~ 賦歸 
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(五) 親子共學動手做工作坊： 

本計畫將藉由親子共學動手做活動，以實做與互動體驗的教學方法，結合所開發之數位教材內容，

增加家長和學生對自駕車與人工智慧的認識與知能。本計畫所規劃之動手做活動內容分為「人工智慧

概念與自駕車配件介紹與實際操作」及「類神經網路辨識系統與自駕車程式設計」。活動首先介紹人

工智慧的概念、介紹在本計畫中AI自駕車所使用之類神經網路辨識系統與感應器配件，並實際動手組

裝AI自駕車及配件；接著，進行自駕車之程式設計教學與實作、並進一步結合類神經網路辨識系統與

程式設計之教學與實作，最後學生將自己設計、組合的模擬道路上檢測自駕車的功能是否完備。本活

動從最初組裝自駕車、撰寫積木式程式設計、訓練類神經網路辨識系統，而在設計道路採用的是路塊

拼貼，學生可以利用有限的路格，創造出變化無數的道路組合，藉由從一系列完整的活動中，不只是

學習片段的知識，能夠整體的觀察到問題所在，並學習與同儕合作討論解決，以獲得最好的學習效果

及提升學生學習興趣。本計畫計於113年3月至113年4月辦理親子共學動手做工作坊，活動規劃相關事

項如下（見表6）。 

1. 活動對象：針對偏遠地區國小高年級學生，單場預計40位。 

2. 活動時間：預計於113年3月至113年4月辦理，單場12小時，分為2日辦理。 

3. 活動地點：新北市行政區域內偏遠地區國小。 

 

表6：親子共學動手做工作坊第一天規劃 

活動時間 活動名稱 活動內容 

9:00~10:20 
認識人工智慧 介紹人工智慧 

介紹本活動人工智慧所需配件與之應用範圍 

實際動手架置自駕車及神經辨識與循線偵測感應器 展示mBot 

10:20~10:30 休息時間 

10:30~12:00 程式教學與實際操作 
AI自駕車基本配件組裝 

循跡自走程式方塊的設計 

12:00~13:00 休息時間 

13:00~14:20 
類神經網路辨識系統： 

實際上路（一） 

訓練Pixetto類神經網路辨識系統辨別障礙物標誌 

進行自駕車實際上路與錯誤排除 

14:20~14:30 休息時間 

14:30~15:40 瓦力考駕照 
將親子共同完成的循跡自走程式輸入進自駕車裡，並於模擬

道路上實際進行，更進一步加深對自駕車的認識。 

15:40~16:00 成果展示與分享 
討論程式方塊設計上遇到的問題 

分享在設計程式方塊與自駕車實際運作是否有落差？ 

 

表 6：親子共學動手做工作坊第二天規劃 

活動時間 活動名稱 活動內容 

9:00~10:20 

認識AI自駕車 

介紹自駕車基本概念以及程式設計的展示 
展示程式設計 

10:20~10:30 休息時間 

10:30~12:00 程式設計與地圖構思 
操作程式方塊寫出自駕車指令  

親子小組討論地圖構思與障礙物設置 
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12:00~13:00 休息時間 

13:00~14:20 
類神經網路辨識系統： 

實際上路（二） 
親子小組討論 重新拼貼道路地圖，挑戰更高難度自駕車技術 

14:20~14:30 休息時間 

14:30~15:40 
類神經網路辨識系統： 

實際上路 (三） 
嘗試Pixettto更多用於自駕車上的AI技術 

15:40~16:00 討論與分享 進行後測及滿意度問卷填寫 

 

(六) 公開展示活動： 

本計畫所規劃之校園公開展覽，預計配合國科會辦理展覽，推廣計畫內容， 以期提升與會者人工

智慧與自駕車之相關科普知識。活動規劃方式及內容將配合各校校慶辦理，活動規劃相關事項如下（見

表7）。 

1. 主要對象：學生、一般民眾，單場預計300位，1場共計300位 

2. 活動時間：113年5月 

3. 活動地點：配合國科會辦理 

 

表 7：公開展覽活動規劃 

活動時間 活動名稱 活動內容 

09:00~10:00 車車有智慧 
自駕車建置、作品簡介與報告，以校園周遭環境為場景基礎，呈現人工

智慧於交通安全的幫助 

10:00~10:10 休息 10 分鐘 

10:00~11:30 道路停看聽 
自動偵測與類神經網路辨識系統程式積木架設與實作，完成後實際於模

擬道路上進行實驗取得立即回饋並進行討論與修正 

 

(七) 成果發表會： 

本計畫所規劃之成果發表會，由相關領域專家分享科學概念、一同展示最新資訊，並由參與計畫

之國小師生報告設計成果及展示學生作品，活動規劃相關事項如下（見表8）。 

1. 主要對象：學生、一般民眾，一場預計100人次 

2. 活動時間：民國113年6月辦理成果發表會 

3. 活動地點：國立臺北教育大學 

 
表8：成果發表會活動規劃 

活動時間 活動名稱 活動內容 

08:30~08:50 報到 

08:50~09:00 長官致詞 

09:00~09:30 人工智慧與自駕車簡介 計畫簡介、人工智慧對未來的重要性與自駕車的應用結合 

09:30~09:40 休息時間 
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09:40~10:30 計畫成果發表 
展示工作坊活動成果，並和更多學生民眾交流自駕車成果與

科普知識 

10:30~10:40 休息 10 分鐘 

10:40~11:40 mBot 主題體驗 
提供民眾體驗自動駕駛以及類神經網路辨識系統的程式編

寫，並可實地操作取得立即回饋 

11:40~12:00 交流與討論 與會人員討論及交流 

12:00 賦歸 

 

(八) AI自駕車推廣網站： 

本計畫預計架設AI自駕車推廣網站，針對AI自駕車詳細的介紹，網站同時也包括活動紀錄、成果

分享、教學資源分享以及提供計畫的最新消息與活動，以達到推廣AI自駕車的目的。 

 

二、活動教材 

本計畫旨在推廣類神經網路辨識系統的AI自駕車之科普活動，以動手製作具類神經網路辨識系統

之自駕車的方式讓學生學習人工智慧的原理、自駕車的架置、類神經網路辨識系統與自駕車程式的程

式設計結合，提升STEM中的技術能力。活動首先介紹人工智慧、自駕車之配件模組功能與架置方法，

並說明如何架置自駕車以及人工智慧在生活中的重要性。製作完成後，將實際模擬自駕車在道路上行

駛會遇到的狀況，包括遇到障礙物、紅綠燈、牆面等狀況，是否能成功自動偵測、辨識與執行自動駕

駛程式。活動結束後，學生將填寫人工智慧自駕車成效量表，了解參與學生的實際感受與對人工智慧

的了解程度。本計畫以mBot自走車作為主要工具，活動主要設備儀器及使用軟體如表9所示。 

 

表9：硬體介紹 

硬體 

 
1.Makeblock mBot 輪型自走車 

mBot是一個基於MakeBock體系的啟蒙教育自走車，非常適合初

學者學習STEAM（科學、技術、工程、藝術、數學）領域的知識，可

以自由組裝和擴展各種型態自走車， 並且通過圖形化編程軟體 

Scratch（mBlock），輕鬆學習程式語言，體驗機械、電機電子以

及自走車的魅力。 

 
2. Pixetto AI視覺模組 

搭配 mBlock 和 Pixetto 軟體就可以辨識字母、顏色或標誌等，

可以搭配多種組合，只要在後端設定完成，多元的教學模式就可

以呈現出來。 

 
3. 金屬支架零件包 

採用 6061 鋁質材料﹐穩定且耐用，適用於教學運用，厚度為 

2mm﹐表面經過陽極氧化處理而成。所有安裝孔均以8mm 為區間﹐

可安裝 4mm 厚度的零件。 
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表 9：軟體介紹 

軟體:Pixetto 

Pixetto 提供精確的類神經網路辨識系統 

可以結合程式積木，學生能夠結合學校學習的程式設計課程。快速明瞭的AI辨識訓練教學 

多功能鏡頭，能夠辨識交通號誌、顏色 

軟體:mBlock 

與 scratch 相似的拖拉程式積木 能擴充增加各種感應器的功能編寫 

表 9：教材模組 

教材模組 

1.模擬道路 2放置交通號誌 3.AI自駕車完成圖

4. AI自駕車完成圖 5.AI自駕車地圖 6. AI自駕車地圖

三、活動時程、場次與場地 

本計畫執行期程為112年8月1日至113年7月31日，各項活動之時程、場次與場地規劃如表10所示。 

表10：活動之時程、場次與場地規劃表 

活動名稱 活動時程 活動場次 活動場地 

教師研習營 112年8月 
每場20人 

共舉辦3場 
金門縣、連江縣、宜蘭縣、花蓮縣、新北市 
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動手做工作坊 
112年9月 

~113年2月 

每場20人 

共舉辦5場 
與金門縣、連江縣、宜蘭縣、花蓮縣、新北市行

政區域簽訂合作意願書，由行政區教育局處推薦

區域內偏遠地區之國小，於校內電腦教室進行推

廣活動。 

AI自駕車科學營 
112年9月 

~113年2月 

每場20人 

共舉辦2場 

AI辨識系統科學營 
112年9月 

~113年2月 

每場20人 

共舉辦2場 

親子共學動手做工作坊 
113年3月 

~113年4月 
1場 新北市 

公開展覽活動 113年5月 1場 配合國科會辦理 

成果發表會活動 113年6月 1場 國立臺北教育大學 

AI自駕車推廣網站 
112年8月 

~113年7月 
常設網站 線上活動 

本推廣計畫整體活動執行時程與進度如表11所示： 

表 11：推廣計畫整體活動執行時程與進度甘特圖 

工作項目/ 月份 8月 9月 10月 11月 12月 1月 2月 3月 4月 5月 6月 7月 

擬訂活動架構與流程             

活動整體規劃             

教師研習營3場             

動手做活動教學工作準備、試卷預

試、專家效度修正 

            

活動設計與教材研發             

網站架設             

網站架設資料準備             

動手做工作坊、科學營場地聯繫確

認 

            

辦理動手做工作坊5場             

動手做工作坊成效測量             

AI自駕車科學營2場             

AI辨識系統科學營2場             

親子共學動手做工作坊             

辦理公開展覽1場             

辦理成果展1場             

撰寫研究報告             

 

四、推廣計畫以及與學校教育的連結 

為達到推廣未來科技趨勢及縮小科技素養之城鄉差異，本科普推廣計畫預計於金門縣、連江縣、

宜蘭縣、花蓮縣、新北市等5個縣市之偏遠地區國小進行推廣活動。為使計畫推廣場次確實符合在地需

求，本計畫特別拜訪五個縣市的教育局處，了解該縣市在人工智慧與AI自駕車推廣上的實際需求，並
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與五縣市教育局處簽訂合作意願書，由教育局處推薦偏遠地區學校，本計畫依照各校需求進行AI自駕

車科普推廣活動，期待透過教育局處的行政力量，讓參與計畫的學校具備更大的推廣擴散效應，將AI

自駕車科普知識推廣至縣市行政區更多學校。 

為將推廣效果最大化，本推廣計畫與國民基本教育課程綱要亦有所連結。十二年 103 年 11 月 

28 日發布之《十二年國民基本教育課程綱要總綱》，規定領域課程設計應適切融入性別平等、人權、

環境、海洋、品德、生命、法治、科技、資訊、能源、安全、防災、家庭教育、生涯規劃、多元文化、

閱讀素養、戶外教育、國際教育、原住民族教育等議題，十九項議題當中即包含科技與安全等教育議

題，本推廣計畫活動目標即以科技教育議題為主要學習目標基礎發展，相關學習目標如表12、表13所

示： 

表12：科技教育議題與學習目標 

議題 學習目標 

科技教育 具備科技哲學觀與科技文化的素養；激發持續學習科技及科技設計 

的興趣；培養科技知識與產品使用的技能。 

表13：十二年國教科技教育核心素養 

核心素養項目 項目說明 國民小學教育之核心素養具體內涵 

B2 科技資訊與媒

體素養 

具備善用科技、資訊與 各類媒體之能

力，培養相關倫理及媒體識讀 的素養，

俾能分析、思辨、批判人與科 

技、資訊及媒體之關係。 

E-B2 具備科技與資訊應用的基本素養，

並理解各類媒體內容的意義與影響。

五、產出成果與成效 

(一) 成效評量

本計畫目標旨在推廣AI自駕車之科普知識，針對小學學生與一般民眾將AI自駕車的原理簡化成一

系列的科普活動，包含3場教師研習營、5場動手做工作坊、4場科學營、1場公開展覽，與1場成果發表

會。本計畫工作坊與科學營將以自編之測驗卷(附件一)、滿意度問卷(附件二)與成效量表(附件三)進行

調查，以了解成效。 

(二) 統計方法

我們將AI自駕車成效量表與滿意度問卷結果回收，經過初步整理數據及編碼，接著進行量化資料

結果統計分析，來整理並撰寫相關研究結果並進行分析。研究量化統計分析採用SPSS 統計軟體 24.0 

作為主要工具進行成效與滿意度分析。 

(三) 預期成果

透過計畫的推動，將日常生活中的人工智慧與AI自駕車知識推廣給偏遠地區學生與一般民眾，並

在活動中加入程式設計的學習，以及交通安全觀念的引導，培養問題解決能力及團隊合作能力，互助

學習，將生活經驗納入學習之中。預期成果如下述： 

1. 透過深入偏鄉地區國小進行AI自駕車科普推廣計畫，提升偏鄉學生的未來科技趨勢相關知能，

縮小未來科技趨勢相關知能之城鄉差距。

2. 透過推廣計畫所開發之AI自駕車教材包使AI自駕車相關科技知能趣味化，增加學生學習人工智

慧類類神經網路辨識系統與AI自駕車等相關未來科技趨勢相關知識的動機。

3. 透過推廣計畫所開發之AI自駕車教材包，簡化教師進行科技教學之備課流程，增加教師進行類

類神經網路辨識系統與AI自駕車等相關未來科技趨勢相關教學活動之意願。

4. 增加參與活動的師生與民眾了解AI自駕車的基本原理。

5. 提升參與活動的師生與民眾撰寫簡單的AI自駕車程式。
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6. 成立技術團隊，討論課程所需技術之規劃。

7. 依課程需求，規劃與建置活動用之軟硬體設備。

8. 輔導學習者撰寫AI自駕車控制程式，並於成果發表會進行展示。

9. 參與各項活動之國小師生能了解mBlock的課程所需的軟硬體設備與相關操作。

10. 參與各項活動之國小師生能了解AI自駕車的課程所需的軟硬體設備與相關操作。

11. 參與各項活動之國小師生能了解Pixetto 類神經網路辨識系統的課程所需的軟硬體設備與相關操

作。

伍、科普推廣影響說明 

本計畫預計於112年8月1日至113年7月31日進行AI自駕車科普推廣活動，包括3場教師研習營、5

場動手做工作坊、4場科學營、親子共學動手做工作坊、成果發表會與公開展覽活動各1場，以及架設

AI自駕車推廣網站。活動推廣預計影響說明如表14所示。 

表 14 活動推廣預計影響說明表 

推廣活動項目 產生的區域性或全國性影響力 對科普教育的貢獻 影響內容 

教師研習營 
預計於金門縣、連江縣、宜蘭

縣、花蓮縣、新北市產生區域

性影響力。 

透過完整的一系列活動，讓

參與的學生了解AI自駕車

從零件到AI辨識、軟體程式

設計的過程，提升學生 

STEM中科技（T）與工程（E）

的能力。 

提升參與學生之科技素養 

動手做工作坊 預計於金門縣、連江縣、宜蘭

縣、花蓮縣、新北市產生區域

性影響力。 

透過完整的一系列活動，讓

參與的學生了解AI自駕車

從零件到AI辨識、軟體程式

設計的過程，提升學生 

STEM中科技（T）與工程（E）

的能力。 

1. 產出 1 份AI自駕車教具、教

材，實驗包，以及AI自駕車模

組。

2. 提升參與學生之科技素養。

AI自駕車科學營 預計於宜蘭縣、花蓮縣產生區

域性影響力。 

透過實際動手建置AI自駕

車，讓參與的國小師生更了

解AI自駕車的組裝配件及

其功用， 增強 STEM 中工

程 （E）的能力。 

1. 提升參與者科技素養。

2. 透過參與活動的教師在校

內產生擴散效應，讓學校更

多學生了解AI自駕車的架置

相關知識。

AI辨識系統科學

營 
預計於金門縣、連江縣產生區

域性影響力。 

透過簡易的AI辨識系統讓

參與的國小師生更加明白

人工智慧執行的過程，增強 

STEM 中科技（T）的能力。 

1. 提升參與者科技素養。

2. 透過參與活動的教師在校

內產生擴散效應，讓學校更

多學生了解類神經網路辨

識系統與積木程式設計的

相關知識。

親子共學動手做

工作坊 
預計於新北市產生區域性影

響力。 

透過完整的一系列活動，讓

參與的學生了解AI自駕車

從零件到AI辨識、軟體程式

設計的過程，提升學生 

STEM中科技（T）與工程（E）

的能力。 

1. 產出 1 份AI自駕車教具、教

材，實驗包，以及AI自駕車模

組。

2. 提升參與親子之科技素養。
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成果發表會 
預計於發表會舉辦之臺北市產

生區域性影響力。 

將計畫成果以公開形式讓

參與者更了解AI人工智慧

在未來趨勢中的重要。 

1. 透過成果發表會推廣AI自駕

車等未來科技趨勢。

2. 不同區域師生至成果發表

會現場進行成果討論，產生

跨區域的科技交流。

公開展覽活動 
預計於公開展覽活動舉辦之臺

北市產生區域性影響力。 

透過講解與動手體驗，讓參

與的師生與一般民眾更了

解AI自駕車的原理，並了解

人工智慧與生活的連結。 

1. 將AI自駕車等未來科技趨勢

推廣至一般民眾。

2. 透過AI自駕車體驗活動，使

社會人士更了解AI人工智

慧、自駕車等未來科技趨勢

與生活的連結。

AI自駕車推廣網

站 預計於供全國民眾閱覽，以產

生全國性影響力。 

將AI自駕車原理圖像化，以

深入淺出的方式推廣人工

智慧在生活中的應用。 

1. 透過網站將AI自駕車等未來

科技趨勢推廣至全國之一

般民眾。

2. 透過網站，使一般民眾更了

解AI人工智慧、自駕車等未

來科技趨勢的原理。

陸、計畫分工

金門縣、連江縣、宜蘭縣、花蓮縣、新北市教育局處將給予本計畫相關支持，安排、推薦活動辦

理之偏遠地區小學。在活動辦理的過程當中，以合作方式由場地使用之學校或相關活動單位支付雜費，

並協助相關行政作業。以下為本計畫預計合作單位之合作意願書： 

宜蘭縣合作意願書 金門縣合作意願書 花蓮縣合作意願書 新北市合作意願書 
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附件一 

AI自駕車測驗卷 

 

班級：_______________ 姓名：_______________ 座號：_______________ 

 

(   ) 1. 在程式的世界裡，起始值(開始的那個數字)的位置是多少呢？ 

(A) 0 (B) 1  (C) 2 (D) 3 

  

(   ) 2. 承上題，mBot這個單字的「B」位置是多少? 

(A) 0 (B) 1 (C) 2 (D) 3 

 

(   ) 3. 在日常生活中有哪些地方用到人工智慧(AI)？ 

(A) 手機臉部辨識 

(B) 手機聽語音指令 

(C) 掃地機器人 

(D) 以上皆是 

 

(   ) 4. 神經網路系統如何讓鏡頭辨識物體？ 

(A) 拿出要辨識的物體 錄製物體 圈選辨識物體 開始訓練鏡頭 

(B) 開始訓練鏡頭 拿出要辨識的物體 錄製物體 圈選辨識物體 

(C) 錄製物體 圈選辨識物體 開始訓練鏡頭 拿出要辨識的物體 

(D) 拿出要辨識的物體 錄製物體 開始訓練鏡頭 圈選辨識物體 

 

5. 看下列的情境，以「如果…那麼…」寫出最適當的句子 

範例 

情境1：放學時間下雨了，平常放學沒下雨時，我都是自己走路回家，但是今天下雨了，媽

媽曾經說過放學時間下雨，她就會開車來接我回家 

 

答案：如果放學下雨，那麼媽媽就會載我回家 

 

換你做做看 

情境2：平常下課時間我會跟同學去操場上玩，但我昨天忘記寫作業了，老師規定若是沒有

寫作業，隔天下課就不能出去玩 

 

答案： 

 

________________________________________________________________________________ 
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附件二 

AI自駕車課程滿意度問卷調查 

 

班級：               姓名：                  座號： 

您好： 

感謝您撥冗參與本場研習活動，為了解此次研習活動隊您的幫助，誠摯邀請您協助填寫此份調查表，以做

為本團隊未來改善之依據，感謝您！ 

敬祝 教安 

國立臺北教育大學團隊 敬上 

 

題號 題目 
非常 

同意 
同意 尚可 不同意 

非常 

不同意 

1. 講師的授課技巧和表達能力。      

2. 
助教能及時協助我解決課堂中的

疑問。 
     

3. 課程内容明確易懂。      

4. 
這次的活動幫助我增加了對

mBot功能的瞭解。 
     

5. 
參與了這次的課程後，我可以掌

握mBot的操作及應用。 
     

6. 
整體而言，您對今天的活動滿意

度為？ 
     

 

7. 本次活動最讓你印象深刻的是什麼? 

 

 

九、 請寫下我們的優缺點，以作為未來之參考依據 

 

 

十、 想對我們說的話? 
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附件三 

AI自駕車成效量表 

班級：               姓名：                  座號： 

您好： 

感謝您撥冗參與本場研習活動，為了解此次研習活動隊您的幫助，誠摯邀請您協助填寫此份調查表，以

做為本團隊未來改善之依據，感謝您！ 

敬祝 教安 

國立臺北教育大學團隊 敬上 

一、人工智慧自駕車成效量表 非常同意 同意 普通 不同意 非常不同意 

1-1 我知道什麼是自駕車。      

1-2 我知道自駕車的基本原理。。      

1-3 我知道各式感測器的原理。      

1-4 我知道自駕車的基本程式設計。      

1-5 我知道未來如何設計一輛自駕車。      

二、人工智慧自駕車興趣量表 非常同意 同意 普通 不同意 非常不同意 

2-1 我對自駕車充滿興趣。      

2-2 未來我想繼續了解自駕車。      

2-3 未來我想從事自駕車的設計工作。      

三、我覺得這次活動最好玩的地方是什麼？ 

 

四、對於下次活動辦理的建議： 

 

 

 

 

 

 


