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問題導向學習運用於機器人智能互動與創新應用課程之行動研究 

一. 報告內文 

1. 研究動機與目的 

    (1)教學實踐研究計畫動機 

哈佛大學 Teaching and Learning 中心主任 James Wilkinson 曾在 2008 年接受

天下雜誌專訪中曾經表示，來自全美六百所頂尖高中的六千名哈佛新生，雖然是聰明又

會考試的全美資優生，但思考或邏輯不夠好，求知、問問題的技巧不佳，他們在入學前

被教導太多「答案」，習慣被動學習，導致學習成效不佳。在一個知識持續變動的時代，

大學教育所使用的傳統講授方式的教學方法若沒有改變往往存在許多問題，例如：畢業

生面對職場挑戰欠缺解決問題的能力或是學校教的知識與就業能力沒有關連，因此，「如

何教」比「教什麼」更為重要，大學教育需要持續關心的議題是讓學生獲得最有效的學

習。 

教育部 2017 年啟動「高等教育深耕計畫」，引導大學關注教學現場，落實提升教學

品質，維護學生平等受教權，並持續協助大學追求國際一流地位及發展卓越研究中心。

高教深耕四大計畫目標中之「提升教學品質，落實教學創新」闡述在教育環境中最為重

要的主體以教師的教學與學生的學習最受關注，由於社會變遷的趨勢，諸多教與學之間

產生了「質變」，導致學生端面臨了「整合及跨領域能力不足」、「獨立思考能力不足」、

「缺乏邏輯思考、邏輯運算思維、資料運用及創新學習」等能力等問題；在教師端則面

臨了「課程內容缺乏彈性」、「教學與社會需求逐漸脫節」等問題。如果教學端為「因」，

學生端為「果」，那麼迎合社會趨勢，改進教師教學方式，以提升教學成效就相對重要。

是故，本計畫的研究動機之一乃是以「機器人智能互動與創新應用」嶄新課程作為平台，

以問題導向式教學取代傳統講述的教學方法，協助學生發展未來所需要的思考習性、發

展技能探究的能力、合作團隊精神與問題解決能力等方面。 

此外，研究者發現除了教學方法改變外，問題導向式教學的「問題」本身亦是一個

關乎學習有沒有用的重要因素，如果不從問題本身著手，學生可能只會「解決教科書的

問題，但是卻無法應用這些知識解決真實生活的問題」，因此，本計畫研究動機之二乃將

「問題連結在地廠商」，把問題由「虛擬轉化具體」、「理論轉型實務」，將學習內容與實

務知識更緊密結合，讓學生的學習知能更貼近現實生活，計畫中嘗試將在地廠商實務的

問題帶進學校課堂上由師生共同解決，並落實於產業現場由業界專家進行評量及提供改

進意見，此做法亦符合「高等教育深耕計畫」之中的另一目標「落實大學社會責任提升

大學對在地區域或社會之貢獻」。 

    (2)教學實踐研究計畫目的 

本計畫所提之「機器人智能互動與創新應用」課程，是一門兼具創意與實務的嶄新

課程，目的乃是讓學生了解機器人融入未來生活型態的深刻體驗，培養學生專業服務設

計知能，對於生涯發展更有一番新視野。因此，課程規劃「機器人的語音與導覽」、「機

器人的運動與跳舞」、「機器人的互動與對話」、「機器人的智能與辨識」、「機器人的雲端

與數據」五大實務主題，由於沒有相關的教科書或是教材，只有官方的使用手冊，所以
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必須先行訂定主題內容、自編教學案例與實地測試與操作，此外，本計畫將結合產業界

實務與在地深化服務等特色進行「問題導向教學」之創新教學教法，為了能明確瞭解「新

課程」、「新教材」、「新教法」對學生所帶來效益與教師持續改進的歷程，故本計畫採行

動研究方法進行研究。 

    (3)教學實踐研究計畫研究目標。 

根據上述的教學動機與目的，本計畫為探討透過問題導向學習的教學方法進行「機

器人智能互動與創新應用」課程的教學活動，經由行動研究方法實際進行改進教學，在

過程中不斷計畫、行動、觀察、反省及修正，以期能縮短教育理論與教學實務的鴻溝，

實踐新的教學目標。其具體的計畫目標如下： 

‧ 瞭解「機器人智能互動與創新應用」課程的教師進行問題導向學習的教學活動歷程。 

‧ 瞭解「機器人智能互動與創新應用」課程的教師與學生進行問題導向學習遭遇的困難

與解決策略。 

‧ 瞭解「機器人智能互動與創新應用」課程的學生經過問題導向學習的學習偏好。 

 
2. 文獻探討(Literature Review) 

本節主要的目的是探討與本計畫相關的文獻，第一節探討機器人教育國內發展現況。

第二節探討問題導向學習的理論基礎、教學模式以及相關實證研究。 

(1)機器人之人才培育與就業現況 

機器人可說是一種應用導向型的產業，也就是先有產業或生活上的需求，再衍生技

術開發之構想，進一步設計與研發機器人的功能，來解決作業與現實的問題(楊欣宜,  

2017；文智吳, 2017；余國寧, 2017)。機器人大致可分為二類：精密型機器人與服務型

機器人，精密型機器人主要應用在汽車、電子、機械、化工與食品等製造業 (吳麗媛, 

2017)。服務型機器人在新興產業有許多應用機器人技術的機會，例如：觀光旅館業、休

閒遊樂產業、會展與博物館導覽；生技產業的實驗室應用、植物工廠、疫苗生產；農業

方面有畜牧業之乳品生產、肉品屠宰、花卉蔬果種植與採收；還有綠能產業、文創產業

都有機器人的應用空間；個人與家用服務機器人創新方面可結合物聯網之感測、操控、

導航，甚至人工智慧等技術，成為智慧家電、電子寵物、機器人輔具、機器人伴侶等創

新產品，使這些產品更人性化、更智慧化，造福家庭主婦、小孩、身障者、銀髮族等更多

族群(李瑞峰, 2017；余國寧, 2017)。 

機器人從設計研發、商品化到提供服務之間仍存在鴻溝，如果要突破跨越這道鴻溝，

有待產、學、研界合作努力，其中人才培育是機器人產業能否長期發展的關鍵(陳柏勳, 

2017)。以美國與日本為例，在大學均普設機器人與機電整合相關系所，投入機器人技術

的研發，其中包括美國卡內基美隆大學機器人研究所、麻省理工學院電腦科學與人工智

慧實驗室，日本大學中有機器人相關科系者不勝枚舉 (王凱, 2017；陳怡靜, 2015)。近

年台灣日益重視機器人發展，在許多大學機電相關系所開設許多課程進行授課。臺灣機

器人產業未來發展欲有所突破，應持續培育並廣納多元化人才，朝向機器人系統創新與

不同產業應用特性，專注發展各式整體解決方案(陳柏勳, 2017)。 
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展望未來，機器人在工廠、醫院、農場、住家等不同場域應用將更加廣泛，與人互

動更為密切，也更安全且易於使用。然而，機器人產品能否獲得消費大眾或企業客戶認

同採用乃是產業成長的關鍵，機器人的服務設計與生活領域的應用，是否能夠符合大眾

需求亦是機器人產業的另一個發展重點，故機器人服務設計與應用發展的人才亦十分重

要，他們扮演顧客接受並使用機器人的關鍵角色，這些人才不須精通如何製造機器人但

必須知道如何發揮機器人特性去滿足顧客需求，然而這方面人才的培養，在台灣各級學

校與各系所的課程中是欠缺的。因此，資訊領域的新發展重點之一應該是機器人產業的

服務設計與開發，培養具有機器人高階設計的領域知識與了解機器人資訊科技如何運用

的人才，而且使其能了解機器人資訊科技對產業的影響與管理，並能培養持續對機器人

發展與技術自我學習的能力，故本計畫提出「機器人智能互動與創新應用」課程。 

(2)問題導向式學習 

學者 Dewey 提出問題解決理論(problem solving theory) ，認為當我們成功地解決

對個人而言是有意義的真實問題時，學習就會在此實際「做」的過程與「經驗」事物的

過程中產生(Dewey, 1998)。學者對於 PBL 的定義如下：Gagne（1985）提出問題解決教

學方法，強調教學呈現應以問題為起始，藉以引發學生的主動學習，使學生在教師的引

導下，以主動探究解決問題方式來做學習。Allen 等人 (1996) 認為 PBL 是挑戰著學生

的團體合作中學習如何學習，並對真實世界的問題尋求解決，引起學生的好奇心和驅動

議題事物的學習。Tam (2001) 認為 PBL 為一種教學型態，其特徵是透過真實生活形成

的問題，在班級內進行小組教學及促進學習者之自我導向學習，在此一學習過程中，教

學者居於催化、引導之角色。 

PBL 的特性，學者 Savoie 與 Hughes (1994)指出 PBL 具有 6 項特徵：從問題本身

開始、問題與學生的生活世界具有密切關聯、以問題來組織教材、給予學生塑造及引導

學習、利用小組作為學習的團隊、要求學生以結果來證明他們所學習到的東西。王千倖 

(1999) 提出 PBL 具有下列特色：以問題為學習的起點、問題必須是學生在其未來的專

業領域可能遭遇非結構化問題、學生的一切學習內容是以問題為主軸所架構的、偏重小

組合作學習，較少講述法的教學、學生必須擔負起學習的責任，教師的角色是指導學習

技巧的教練。 

PBL 教學是由一個學習者要解決的問題情境、疑問或謎題為起點並以學生為中心，實

證研究顯示 PBL 幫助知識獲得更好的保留（Blake et al.,2000），當 PBL 整合至傳統

講述導向課程之中，賦予學生對於現階段學習概念的自我反思、探詢自己學習路線以及

學習主題，此外，PBL 可以激勵未來學習技能的發展，例如：溝通、寫作、團隊、問題解

決與自我學習（Doig & Werner, 2000）。學者 Chung 與 Chow(2004)發現 PBL 比傳統教

學方法讓學生受到激勵而嘗試更加主動的學習心態與使用更多學習技巧，同時透過評估，

學生在組織與整合資訊技能上獲得更高層次的學習，大多能有效增進學生的問題解決能

力。Lo (2004) 的研究中發現 PBL 教學較能將所學習到的專業知識和技能遷移至其他的

學習或解決問題的情境，學生表示更能夠將理論融入實務之中，Gijbels 等人（2005）在

研究中發現，評量學生對於原理與概念之間連結的知識時，PBL 是最有效的教學方法。 

綜合多位學者對 PBL 的定義、特性與實證研究，可知 PBL 不同於傳統教學的講述式



4 
 

的上課方式，本計畫將設計與產業實務有關的問題，提供足夠學習資源引導學生尋求解

決方法，運用小組團體合作與討論方式發揮溝通協調之能力，培養學生主動探索與求知

之精神讓學生成為學習的主角，教師轉化為引導者與協調者。此種教學模式重視學生的

自主學習、培養學生成為成功的學習者，正符合 2017 年教育部所提出的「高等教育深耕

計畫－提升教學品質，落實教學創新」之精神。 

 
3. 研究方法 

(1) 研究架構 

本計畫採取行動研究方式進行，運用 PBL 教學模式於大學二年級的「機器人智能互

動與創新應用」教學，藉以了解 PBL 教學模式的適用性，並探討學生經由 PBL 教學模式

後對於學習的偏好與態度是否有差異。本研究參考行動研究模式：「計畫→行動→觀察→

反省→再計畫」循環步驟進行循環，針對以 PBL 教學活動，透過行動研究過程對教學與

學生的學習過程予以觀察、紀錄、評量，經由資料蒐集、分析與反思，找出教學中所遭

遇的困難與問題解決方法，再次計畫下一次 PBL 教學行動進行。為強調教育行動研究的

發展性與持續性，且計畫內容非在形成後就一直維持到研究完成，允許隨時檢討、不斷

修正與調整符合實際需求。一層行動研究的循環與另一層循環間所形成螺旋關係，表示

科學教育行動研究中不斷深入問題與情境核心，不斷採取各種最佳教育行動策略的歷程，

追求教學精益求精與促進學生學習成效。研究架構圖如圖 1 所示。 

 

 
圖 1 研究架構圖 

 

(2) 研究範圍 

「機器人智能互動與創新應用」課程是一門嶄新與先進的課程，國內外仍未查到相

同課名與內涵的課程，然而要設計一個好的問題導向的課程並不容易，教師必須了解學
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生的先備經驗與知識，決定教學的內容與範圍，更要了解真實社會實際情境而與問題脈

絡相連結。課程規劃是希望運用機器人的實地操作與功能設計，讓學生藉由設計機器人

服務來瞭解未來智慧生活優質服務的內涵，並與業界合作進行實務問題導向教學培養學

生專業實務能力。 

(3) 資料蒐集方法與工具 

本計畫以行動研究的方式來進行研究，蒐集的資料包含量化與質化的資料： 

‧ 學習偏好問卷:問卷修改自 Woods（1994）的 Problem-based Learning: How to Gain 

the Most from PBL 書中，經由 PBL 的教學實施前後測量，可以顯示學生對於學習態

度認知的回應，最後再進行專家內容效度， 並依審查結果修正內容，做為正式施測

時之問卷。 

‧ 深度訪談 :訪談時間大約 30 分鐘並透過錄音設備全程記錄內容以便後續資料的整理

與分析，除了依照研究目的主題提問外，仍會依照受訪者的回覆以及研究者需求進行

延伸詢問。 

‧ 教師觀察記錄與省思日誌:在每次課後將上課心得與自己的想法記錄下來，檢討整個

教學活動安排的情形以及學生參與的程度，利用每天教學的經驗與上課的觀察或是特

殊事件的發生進行教學的檢討與反思。 

(4) 研究分析方法 

在行動研究進行中，透過各項資料瞭解學生的學習情況做為教師修正教學的參考依

據，包含每次的教學觀察記錄、省思日誌、期末進行學生訪談，並於期初與期末發放二

次學習偏好問卷的書面調查。本研究進行兩次正式學生問卷調查，第一次是第一週問卷

調查，目的是蒐集學生對於學習偏好的資料，以了解 PBL 教學介入前學生的學習傾向，

問卷發出 45 份並全數回收；第二次是期末問卷調查，學期結束前進行相同問卷的發放，

問卷發出 45 分並全數回收，目的是了解 PBL 教學介入後學生的學習傾向以及前後之間的

差異。本研究量化資料使用學習偏好問卷對學生進行 PBL 教學前、後二次調查並以

SPSS14.0 統計軟體進行結果的分析，採用 t考驗進行比較成對樣本平均數的差異，瞭解

學生在 PBL 教學介入前後學習偏好的傾向是否有差異。量化資料分析結果再加上期末進

行學生訪談的進行，幫助了解 PBL 教學的對學生學習的影響，也是說明學生學習偏好的

歷程。本研究質性資料依照時間順序研讀，同時進行編碼工作，不預設立場的心態呈現

出十八週教學歷程的問題、反思與行動，以及 有系統的整理學生對 PBL 教學的認知以及

學習的成長與影響，最後著手撰寫報告將資料詳盡描繪整個教學行動。 

 

(5) 教學使用資源 

本課程首重機器人上機開發，讓學生可以做中學的方式來解決實務的問題，所以機

器人的數量不可太少，本課程主要使用 Zenbo 機器人來進行教學實作，由本校 106 年度

教卓補助 2部，本校 107 年高教深耕計畫補助 7部，另外本計畫購置 5部，合計 14 部。

期初每一小組分配一部機器人可以使用至期末，除上課須攜至教室使用外，平時的練習

或保管皆放置於實驗室中，另外這些機器人尚提供研究生與專題生進行後續研究與開發。 
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4. 教學暨研究成果 

(1) 教學過程與成果 

本計畫申請時主持人在資訊管理系任教，故課程以該系學生為對象，但 107 學年度

轉任資訊工程系，經資工系系課程委員一致通過資工系學生仍然非常需要這方面的知識

與技能，故維持原計畫的開課名稱「機器人智能互動與創新應用」新開選修課程給資工

系學生修課，主持人審慎評估過授課內容後，覺得不論資管系或資工系學生都適用本課

程，以下所論述的教學過程與成果皆以資工系學生為主要對象。 

本課程的安排是以學生的生活世界具有密切關聯的問題本身開始，為能將問題更貼

近實務邀請業界合作廠商協助提供課程問題實務情境並給予時間訪談，並於問題解決之

成果分享階段擔任實務評審。 

a. 教學過程 

本課程之教學主題可分為：「機器人的語音與導覽」、「機器人的運動與跳舞」、「機器

人的互動與對話」、「機器人的智能與辨識」、「機器人的雲端與數據」，透過這些教學主題

來組織教學內容並引導學生主動提出問題並解決問題，利用小組作為學習的團隊，要求

小組以成果發表方式來證明他們所學習到的東西，並邀請業界評審提供實務建議，整體

教學過程與教學主題如圖 2 所示。課程可分為二次的教學設計，一次是預先設計好的機

器人基本操作、對話與互動；另一次是隨學生期末作品所須的動態進階教學設計。 

 
圖 2教學過程與教學主題 
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教學主題之中的「語音與導覽」、「運動與跳舞」與「互動與對話」三個單元，屬於機

器人的基本程式邏輯訓練、動作設計訓練與對話流程設計訓練，預先的課程設計就可以

涵蓋此三個單元，屬於基礎機器人知識培養階段的教學課程。當學生學完這些單元後，

不僅對機器人的特性有基本認識，而且也知道機器人的能力限制，學生可以開始與產業

連結並與業者進行需求訪談，並將問題帶回學校與老師共同討論，如何發揮智能機器人

的特性為產業實務帶來創新應用。  

依據學生訂定的期末作品主題，因此課程設計加以調整，如表 1 所示，為了讓學生

可以有能力完成期末作品，設計了「機器人的智能與辨識」的教學主題，教學內容包括

了：「字元辨識」、「影像辨識」、「條碼辨識」、「人臉辨識」等單元，另外，「機器人的雲端

與數據」教學主題乃為了解決機器人與其它設備資料溝通的問題，因此設計了「雲端程

式設計與 API 應用」、「雲端資料儲存」、「物聯網」等單元。依據 PBL 的基本主張和實施

步驟為架構，「機器人智能互動與創新應用」十八週的教學課程，教學進度表如附件一所

示。 

b. 教學成果 

修課學生的期末作業成果展示的作品主題如表 1 所示，小組成員 5 個人，共有 9 個

不同的主題，合計 45 人參加期末作品展示，成果展的細節與實況影音，如附件二。 

表 1 學生期末作品一覽表 

作品主題 功能概述 訪談的產業個案 

專注力訓練機器人 
利用腦波儀測量專注力，再將數據傳

給機器人藉此控制機器人的移動 
南華大學終身學習中心

正念靜坐課程 

點餐與帶位機器人 
利用餐廳掃描定位，機器人帶位後開

始點餐，後時收到點餐資訊 
五妹的店火鍋簡餐 

結帳機器人 
商店可利用機器人進行商品條碼掃描

與結帳，客人利用手機來行動支付 
7-11 南華大學 

幼教機器人 
利用圖卡、動畫與語音與幼童互動、

達到寓教於樂的效果 
嘉義縣麥米羅幼兒園 

系務志工服務機器人 
利用語音互動可以扮演系辦公室的小

志工，查詢相關課程、課程資訊等 
南華大學資工系辦公室 

心理大師機器人 
利用心理測驗問卷讓機器人化身成心

理大師與使用者進行語音互動 
南華大學社工系 

老人讀冊機器人 
利用機器人進行書本或報紙的畫面掃

描與辨識，再將結果以語音播報 
民雄樂齡學習中心 

醫院掛號機器人 
利用大數據分析醫院掛號門診與病症

之關連，當民眾就診時可幫助進行掛

號、就診、診間帶位之服務 

慈濟醫院大林分院 

人臉辨識機器人 
利用機器人之拍照功能進行人臉特徵

擷取與比對，首先進行人臉註冊，日

後即可以人臉辨識確認身分 

華南銀行斗南分行 
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c. 學生課外專業表現 

本課程不只讓學生學會解決問題與技術開發，而且鼓勵學生勇於展現與行銷自己的

知識，截至結案為止修課的學生與教學助教曾參與或主辦的機器人參展活動，包括：本

校舉辦的世界大學校長論壇，在 70 多位各國大學校長面前展示迎賓機器人舞與機器人專

題作品；108 學年新生入學親師座談會，向 100 多位新生與家長展示與解說機器人學習

成果；18 場次的高中職機器人體驗課程或營隊。為了讓學生可以貢獻所學，教師利用課

餘時間指導學生申請 3 件學生型計畫、參加 2 件全國競賽並獲得報紙媒體報導 1 篇，整

體而言，參觀與體驗本課程機器人作品的校外人次超過 500 人以上，活動表細節詳見附

件 3，活動剪影詳見附件 4。 

(2) 教師教學反思 

a. 課程設計須持續修正 
一般而言學校為求教學品質保證，所以會在開課的前一學期期末學生預選課前就要

求寫好教學綱要與進度表，然而此制度如果運行在本計畫的教學行動研究上是僵固的。

由於過去 PBL 的教學主要運用在醫學教育領域，在資訊顉域的教學並沒有出現相關的程

序或方法可以依循，教學環境的不同與轉變致使本計畫所有的步驟與方案都將視實際情

形調整教學的行動策略，造成與表訂的教學綱要與進度表有所不同。 

b. 實作課程須先找到坑 
機器人程式開發與一般的程式設計不同，不只要考慮軟硬體 I/O 問題，更要注意相

關程式庫安裝、平台之間的轉換與資料傳輸等問題，所以開發程序非常繁瑣，往往一套

實務的應用須要多種程式語言與工具的協同設計，只要中間的一點點程序出錯(不會出現

錯誤訊息)就無法安裝在機器人身上。課程進行的前五週發現上述問題，所以請多位教學

助教協助同學排除問題以維持事先規畫的教學進度，但學生的問題解決能力仍然無法提

昇，再加上學生對於動手實作的習慣不適應，曾一度陷入教學進度遲滯不前與學生做不

出作業的窘境，幸而本計畫的經費補助，可以在每週上課三天前就請多位計畫助理排練

找出易出錯的關鍵步驟再錄製數位教學影片，不僅可以上課中強調會出問題的步驟(就算

一直強調還是有人會錯)，而且也可以給出問題的學生自己看影片找出問題，另外調整教

學進度才化解此問題! 

c. 問題導向式教學並非是萬靈丹 
「機器人智能互動與創新應用」課程是一種沒有標準答案的課程，課程運作上主要

是希望運用學校上機教室與實驗室給學生進行機器人實地開發與設計，學生藉由業界真

實的問題與需求呈現資訊服務設計的軟實力，培養學生發展未來成功所需要的思考習性、

發展技能探究的能力、合作團隊精神等能力。本課程是選修且第一週已強調問題導向教

學，但仍有幾位學生不適應此種教學方法，再加上機器人上機練習並非一人一機，所以

有只會在旁邊看不肯動手做的同學。 

d. 教材個案須跨領域合作設計 

要設計一個真正可以實用的問題導向式教材個案並不容易，問題的解決經常涵蓋許

多領域的專業知識。本課程因應學生的期末作品而增加了「機器人的智能與辨識」與「機
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器人的雲端與數據」的教學主題，實際上包括了「人工智慧」與「雲端程式」二門課程，

不僅教師個人須整合「機器人」、「人工智慧」、「雲端」等技術，而且要讓學生了解並能

應用於問題解決的實作上是一個非常大的挑戰與負擔。 

 
(3) 學生學習回饋 

為了瞭解 PBL 對學生學習的影響，經由 PBL 的教學實施前後測量學習偏好問卷，可

以顯示學生對於學習態度認知的回應，如表 2顯示的結果。 

 
表 2 學習偏好統計表 

題項 組別 mean σ t 顯著性 

1. 我覺得課程上所提出的作業(問題)是符合

現實生活及社會現象 

後測 3.38 0.58 0.04  0.1370  

前測 3.20 0.55 

2. 我覺得課程學習的知識是有用的 後測 3.53 0.50 0.04  0.0127  

前測 3.24 0.57 

3. 我能有效了解與重整教學內容，並實際運

用於課堂上的作業(問題)解決與討論 

後測 3.31 0.73 0.08  0.0011  

前測 2.84 0.56 

4. 我期望教師能提供我直接正確的答案以便

模仿，而不是在於討論如何解決作業(問題) 

後測 3.33 0.48 0.08  0.0007  

前測 2.87 0.76 

5. 課堂上我希望能有自己的意見且能夠自我

思考 

後測 3.42 0.50 0.04  0.0077  

前測 3.13 0.50 

6. 課程的作業(問題)相當深入，而且往往超

出教學的內容 

後測 3.27 0.54 0.08  0.0006  

前測 2.80 0.69 

7. 課程的學習方面，我喜歡自主學習 後測 3.47 0.50 0.04  0.0816  

前測 3.24 0.68 

8. 教師不會告訴我答案，而是教我自己如何

找答案 

後測 3.47 0.50 0.04  0.0277  

前測 3.24 0.43 

9. 教師提供彈性的學習輔導時間，讓我可以

有時間獨立探索與學習 

後測 3.36 0.48 0.04  0.0120  

前測 3.07 0.58 

10. 當我努力學習課程的作業(問題)時會得到

分數的獎勵  

後測 3.20 0.40 0.09  0.0002  

前測 2.78 0.60 

11. 解決作業或問題的過程中，教師可以提供

我需要知道的相關知識與教材  

後測 3.38 0.49 0.08  0.0001  

前測 2.87 0.69 

12. 在課堂上我會將所學的作業(問題)解決方

法教給其他同學 

後測 3.36 0.48 0.04  0.0191  

前測 3.11 0.49 

13. 在課堂上學到的知識，我覺得可以應用到

其他的學習領域 

後測 3.67 0.48 0.04  0.0109  

前測 3.40 0.50 

14. 我認為同學是知識的來源，而不只是學習

的夥伴  

後測 3.29 0.46 0.05  0.0263  

前測 3.04 0.56 
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15. 教師在作業(問題)方面提供了清楚的方向

與引導 

後測 2.98 0.45 0.06  0.1956  

前測 3.13 0.66 

16. 對於課程的知識學習我有很高的學習動機 後測 3.36 0.48 0.08  0.0007  

前測 2.89 0.75 

17. 我覺得上課會提供一個小組團隊探索與討

論新想法的上課氣氛  

後測 3.33 0.48 0.08  0.0013  

前測 2.93 0.65 

18. 我覺得運用許多不同的方法解決作業(問

題)對我的未來學習是有幫助的 

後測 2.73 0.69 0.11  0.6483  

前測 2.80 0.69 

19. 我會接納其他同學解決作業(問題)的方法 後測 3.53 0.50 0.04  0.0062  

前測 3.18 0.68 

20. 我覺得解決作業(問題)遇到瓶頸時，教學

助理的課後輔導是有幫助的 

後測 3.33 0.48 0.08  0.0028  

前測 2.96 0.67 

 

承表 2 的前後測數據分析，再加上與學生期末作詳細訪談後，歸納量化與質性的結

果後本課程的學生學習回饋結果可以從四個方向討論： 

a. 學習動機(題項 3,5,7,10,16):這方面的結果皆達到顯著的水準，可見 PBL 的課程是可以

有效提昇學生的學習動機。與學生詳談後歸納其意見可知道本課程的 PBL 教學真的讓他們

很有動機想學會，因為機器人是會動的，做對了就會有反應，甚至有同學表示，整個學期

就只有這門課讓他有動機想學。 

b. 教師角色(題項 4,8,9,11,15)：題項 4達到顯著水準，表示學生是期望教師能提供我直接

正確的答案以便模仿，而不是在於討論如何解決問題，與學生詳談後歸納原因是：學生比

較喜歡背答案就可以拿到學分、不喜歡不確定的答案、比較不敢嘗試做了不一定對的事。

題項 8,9 達到顯著水準，表示本課程符合 PBL 的精神是強調學生可以獨立思考。題項 11

達到顯著水準，表示本計畫的教學內容是足夠可以支撐學生解決問題時所需的知識。題項

15 達到顯著水準，但是結果是前測平均值高於後測，表示本課程的教師沒有在問題方面

提供清楚的引導，細究原因乃是本課程的問題是由學生訪談產業的需求而提出的問題，所

以學生普遍認為問題的引導是學生小組自己討論出來的。 

c. 同儕學習(題項 12,14,17,19,20)：這方面的結果皆達到顯著的水準，由於 PBL 的課程本

身就是小組團隊進行，所以同學都認為同儕學習對於問題解決上是有幫助的，與學生詳談

後，甚至有學生表示平時很混或是對於其他課程都不在乎的同學，在這門課表現的很積極，

甚至還主動幫他們小組解決了一些問題。 

d. 學習有用性(題項 1,2,6,13,18)：題項 1未達到顯著水準，歸納學生的意見後發現學生普

遍認為機器人的功能有限制，如果真的要導入現實生活仍有一些瓶頸要突破；題項 2達到

顯著水準，表示學生普遍認為本課程是有用的。題項 6,13 達到顯著水準，表示學生認為

本課程比較深入而且可以應用至其他課程，由於機器人的創意應用須要結合人工智慧、物

聯網、雲端等技術，所以學生會覺得較深入。題項 18 的結果表示學生認為不同的解決辦

法對於未來學習是沒有幫助的，歸納學生的意見與題項 4的原因是雷同的，學生較不喜歡

沒有正確答案的解答或辨法。
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三. 附件 

附件一 課程進度表 
 

週 課程單元 學生學習活動 教師教學活動 

1 課程介紹 

1.全班進行小組編排 

2.學生發表對於本學期教學活動

的期望 

1.課程介紹與目標說明  

2.說明課程內容與教學進度  

3.說明問題導向教學方法與實施

規則  

4.說明課程評分方式 

2 

機器人控制之

程式邏輯概念

養成 

1.各小組利用程式邏輯控制

ZENBO 機器人進行闖關 

2.每一小組程式邏輯競賽找出表

現最好的機器人 

3.每人記錄最佳的過關程式邏輯

並找尋更佳解法 

1.說明機器人基本操作與動作原

理 

2.說明程式邏輯的概念 

3.說明程式控制機器人的原理 

3 
機器人動作編

程 

1.每組自行設計 30 秒機器人跳

舞動作 

2.票選跳舞機器人最佳動作 

3.各人記錄並學習人型機器人動

作編程最佳範例 

1.說明機器人的結構設計 

2.說明機械控制的動態系統 

3.說明機器人動作編程設計 

4.討論機器人幫助人類解決的問

題 

4 
機器人語音輸

出 

1.「掃街拜票機器人」問題解決 

2. 每組結合機器人的動作與語

音設計掃街拜票機器人。 

3.各組投票討論發表最佳的機器

人程式邏輯。 

1.評論與審查作品 

2.觀察小組討論 

3.適時協助小組發展 

4.督導小組功能 

5.評量小組與個人的學習 

5 

智能機器人語

音輸出入與對

話腳本設計 

1.智能機器人雲端平台操作與模

擬練習 

2.智能機器人語音輸出模擬真人

語音練習 

3.智能機器人室內環境建置練習

與室內定位 

1.說明自然語言輸出 

2.說明機器人室內環境偵測 

3.講解智能機器人雲端平台 

4.分析「機器人導覽員」問題情

境 

7 
機器人的互動

與對話 

1.各組蒐集「機器人導覽員」需

求與討論問題  

1.說明機器人的互動與對話之流

程 



 

2.「機器人導覽員」腦力激盪腳

本設計與服務內容  

3.列出討論後的問題解決辦法與

發展機器人技術  

2.說明機器人雲端程式設計佈署 

3.說明機器人如何使用對話引擎 

4.說明機器人互動的元件與組成 

5.說明機器人互動與對話設計事

件與動作 

8 
「機器人導覽

員」成果發表 

1.各組進行簡報，分享「機器人

導覽員」的成果  

2.進行學習成果分享，擴大學習

的視野 

3.提供小組學習經驗交流的機會 

1.觀察小組的成果發表 

2.協助或聚焦在學生的需求與新

的學習議題發展  

3.引導全班討論讓學生理解學習

目標  

9 

結合「人工智

慧與機器人」

之期末專題提

案討論與發表 

1.各組蒐集「人工智慧與機器

人」之需求與討論問題  

2.「人工智慧與機器人」腦力激

盪設計服務內容  

3.列出討論後的問題解決辦法與

發展機器人技術問題 

1.評估問題解決辦法 

2.觀察小組討論 

3.適時協助小組發展 

4.重新規劃各組所需之技術，並

重新訂定教學內容 

10 
人工智慧機器

人-字元辨識 

1.字元辨識雲端平台操作與模擬

練習 

2.智能機器人影像功能與雲端字

元辨識服務協作 

3.智能機器人語音輸出模擬真人

語音練習 

1.說明字元辨識原理 

2.說明字元辨識實作 

3.講解智能機器人如何與字元辨

識協作流程 

4.討論字元辨識與機器人的使用

情境 

11 
人工智慧機器

人-影像辨識 

1.影像辨識雲端平台操作與模擬

練習 

2.智能機器人影像功能與雲端影

像辨識服務協作 

3.智能機器人語音輸出模擬真人

語音練習 

1.說明影像辨識原理 

2.說明影像辨識實作 

3.講解智能機器人如何與影像辨

識協作流程 

4.討論影像辨識與機器人的使用

情境 

12 
人工智慧機器

人-條碼辨識 

1.條碼辨識雲端平台操作與模擬

練習 

2.智能機器人影像功能與雲端條

碼辨識服務協作 

1.說明條碼辨識原理 

2.說明條碼辨識實作 

3.講解智能機器人如何與條碼辨

識協作流程 

4.討論條碼辨識與機器人的使用

情境 

13 
人工智慧機器

人-人臉辨識 

1.人臉辨識雲端平台操作與模擬

練習 

2.智能機器人影像功能與雲端人

臉辨識服務協作 

1.說明人臉辨識原理 

2.說明人臉辨識雲端實作註冊與

登入 

3.講解智能機器人如何與人臉辨

識協作流程 



 

4.討論人臉辨識與機器人的使用

情境 

14 

雲端程式設計-

GOOGLE APPs 

SCRIPT 與與雲

端 API 

1.雲端程式設計實作練習 

2.雲端程式設計與 API 服務  

3.列出討論後的雲端程式設計如

何解決機器人與後台整合的應

用 

1.說明雲端程式設計語法 

2.說明雲端程式設計運作 

3.講解智能機器人如何與雲端服

務協作流程 

4.討論雲端服務與機器人的使用

情境 

15 

雲端資料庫

GOOGLE APPs 

ENGINE 

1.雲端資料庫實作練習 

2.雲端資料庫與服務設計  

3.列出討論後的機器人前台與雲

端程式設計、雲端資料庫為後

台整合的應用 

1.說明雲端資料庫語法 

2.說明雲端資料庫運作 

3.講解智能機器人如何與雲端資

料庫協作流程 

4.討論雲端資料庫與機器人的使

用情境 

16 
機器人與物聯

網 

1.建置簡單物聯網範例練習 

2.智能機器人與物聯網溝通練習 

3.物聯網與智能機器人控制範例 

4.進行「機器人操作員」問題討

論 

1.說明物聯網編程設計 

2.說明智能機器人與物聯網應用 

3.說明智能機器人與物聯網互動

控制 

4.分析「機器人操作員」業界資

料與概況 

17 期末作品發表 

1.各組同學依序上台進行實作簡

報 

2.針對主題進行示範 

1.針對各組的期末作品建議改善

可能性與末來可以開發的方向 

2.邀請業界專家針對實用性、技

術性等，進行評分與建議 

18 

期末問卷與訪

談、頒獎與慶

功宴 

1.問題解決歷程發表回顧與反思 

2.透過分組的檢討與書面報告進

行自我評鑑 

1.深入了解整個課程內容的豐富

度、授課方式的優缺點，作為

下次課程規劃的依據 

2.與學生討論業界接軌的問題解

決的過程並提出課程檢討方向 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 



 

附件二 學生期末作品成品發表 

學生期末作品成品發表 

  

嘉義青創協會理事長擔任學生期末作品評審與特優小組頒發圖書禮卷 

作品主題 照片 影片下載 

專注力訓練機器人 

 

https://www.youtube.com/
watch?v=VlSGfUxeTno 

 

點餐與帶位機器人 

 

https://www.youtube.com/
watch?v=PA5iN9S78ko 



 

結帳機器人 

 

https://www.youtube.com/
watch?v=qIAHokgMd7Q 

幼教機器人 

 

https://www.youtube.com/
watch?v=BG4_tXfR_kY&
t=52s 

系務志工服務機器

人 

  

https://www.youtube.com/
watch?v=h8kIEzj9MaI 

心理大師機器人 

 

https://www.youtube.com/
watch?v=Fs5XEcB9NhE 



 

老人讀冊機器人 

 

https://www.youtube.com/
watch?v=RwtZfOFqXYY 

醫院掛號機器人 

 

https://www.youtube.com/
watch?v=UUpH781n8vE 

人臉辨識機器人 

 

https://www.youtube.com/
watch?v=Y6yubsbBlN0 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

附件三 學生參加課外表現成果 

學生參加課外表現一覽表 

活動名稱 展示主題 參與學生 參觀人數 

南華資工高中營隊課程 機器人互動程式設計 8 人 50 人參加 

屏榮高中機器人營隊 機器人互動程式設計 8 人 80 人參加 

立仁高中機器人營隊 機器人互動程式設計 8 人 60 人參加 

文生高中機器人營隊 機器人互動程式設計 8 人 30 人參加 

同濟高中機器人營隊 機器人互動程式設計 8 人 35 人參加 

陸興高中參訪 機器人互動展示 8 人 40 人參加 

明誠高中參訪 機器人互動展示 8 人 50 人參加 

協志工商 專題講座 機器人互動體驗 12 人 60 人參加 

大學個申面試：機器人特

展 

機器人作品展示 30 人 140 人參

觀 

東石高中參訪 機器人互動展示 8 人 25 人參加 

大學學測入學親師座談 選課與系務機器人小志工 6 人 110 人參

觀 

大學指考入學親師座談 選課與系務機器人小志工 6 人 30 人參觀 

We Can 計畫 偏鄉國小學生機器人程式邏輯體驗 10 人 30 位參加 

珍珠計畫 結合深度學習與崁入式裝置之智能

動作辨識機器人 

4 人申請 發表 

佛光山世界大學校長論壇 迎賓機器人舞、智能機器人特展 32 人 70 位校長

參觀 

全國大專校院智慧創新暨

跨域整合創作競賽 

櫃人多忘匙-機器人幫你開 4 人 參賽 

全國大專校院智慧創新暨

跨域整合創作競賽 

結合深度學習與崁入式裝置之智能

動作辨識機器人 

4 人 參賽 

學生國科會計畫 結合深度學習與崁入式裝置之智能

動作辨識 

1 人 計畫 

經濟日報專欄報導

(2019/5/31) 

南華大學打造設計人才，跨域菁英

廣獲肯定 

45 位 報導 

 

 

 

 



 

附件四 學生參加課外表現剪影 

  

  

佛光山世界大學校長論壇：機器人迎賓舞、智能機器人特展 

  

  

高中職至大學體驗課程 
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學生參與全國競賽 



 

  

  
We Can 計畫-偏鄉國小學生機器人程式邏輯體驗 

  

  

高中職 108 暑假營隊 



 

  

  

108 入學親師座談會 

 

 

 

 

 

 
 

 


