
2223中一STEAM科項目匯報 

學習目標：認識及體驗自動化系統項目 

項目：超級電子寵物（17-18個循環週） 

 深化編程技巧及製作（7-8個循環週） 

費用：約$12000 

 

核心元素：實物編程，手工具項目實踐，科技應用 - 衍生式設計（AI生成藝術）， 科學知識

應用 - 生境與身體特徵 

 

教學建議：成立STEAM Elite小組 

 

相關的科技教育知識範圍內的學習元素： 
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1. 實物編程 

1.1 同學需要學習如何透過編程及接線控制獨立的電子元件。並且認識這些元件的功能，如何

將它們組合起來，以及如何編寫代碼來控制它們。通過這些實踐，同學將能夠建立起一定的電

路組裝和編程能力。

 
  



 

1.2同學需要按照由老師提供的範例進行最少五處功能上修改，並且需要確保相關功能能夠發

揮 

/* 

 順德聯誼總會鄭裕彤中學 

 中一級 STEAM科 

 姓名： 

 班別：   學號： 

 超級電子寵物習作 

 任教老師：麥偉傑老師 

 */ 

  

 #include <Servo.h>  //匯入伺服馬達函數庫 

int sensor = 7; //連接觸摸感應器到針腳7 

int dtime = 300; //建立延遲時間的變數 

 

const int trigPin = 12; //建立超聲波感應器觸發器的變數 

const int echoPin = 13; //建立超聲波感應器接收器的變數 

long duration; //建立超聲波感應器量度時間的變數 

int distance; //建立超聲波感應器量度距離的變數 

 

Servo myservo9; //建立伺服馬達9 

Servo myservo10; //建立伺服馬達10 

Servo myservo11; //建立伺服馬達11 

Servo myservo3; //建立伺服馬達13 

 

  int forward(){ //創建一個向前行走的功能 

  myservo9.write(70); //將伺服馬達9轉向70度 

  delay(dtime);  //延遲 

  myservo10.write(110);  //將伺服馬達10轉向110度 

  delay(dtime);  //延遲 

  myservo11.write(70);  //將伺服馬達11轉向70度 



  delay(dtime);  //延遲 

  myservo3.write(110);  //將伺服馬達3轉向110度 

  delay(600);  //延遲600毫秒 

 

  myservo9.write(100); //將伺服馬達9轉向100度 

  delay(dtime);  //延遲 

  myservo10.write(80); //將伺服馬達10轉向80度 

  delay(dtime);  //延遲 

  myservo11.write(100); //將伺服馬達11轉向100度 

  delay(dtime);  //延遲 

  myservo3.write(80); //將伺服馬達3轉向80度 

  delay(600);  //延遲600毫秒 

  } 

 

int stand90(){ //創建一個向站立的功能 

  myservo9.write(90);  //將伺服馬達9轉向90度 

  delay(100);  //延遲100毫秒 

  myservo10.write(90);  //將伺服馬達10轉向90度 

  delay(100);  //延遲100毫秒 

  myservo11.write(90);  //將伺服馬達11轉向90度 

  delay(100);  //延遲100毫秒 

  myservo3.write(90);  //將伺服馬達3轉向90度 

  delay(1000);  //延遲1000毫秒 

  } 

  

void setup(){  //當啓動時 

  myservo9.attach(9);  //將伺服馬達9綁定到針腳9 

  myservo10.attach(10);  //將伺服馬達10綁定到針腳10 

  myservo11.attach(11);  //將伺服馬達11綁定到針腳11 

  myservo3.attach(3);  //將伺服馬達3綁定到針腳3 

  

  pinMode(trigPin, OUTPUT);  //將超聲波感應器觸發器設定爲輸出 



  pinMode(echoPin, INPUT);  //將超聲波感應器接受器設定爲輸入 

 

  pinMode(8, OUTPUT);  //針腳8設定爲輸出（蜂鳴器） 

  

  Serial.begin(9600);  //啓用序列埠監控視窗 

  pinMode(sensor, INPUT);  //將連接觸摸感應器設定爲輸入 

} 

 

void loop() {  //重複無限次 

  digitalWrite(trigPin, LOW); //將超聲波感應器觸發器設定爲低電位 

  delayMicroseconds(2);  //延遲2毫秒 

  digitalWrite(trigPin, HIGH);  //將超聲波感應器觸發器設定爲高電位 

  delayMicroseconds(10);  //延遲10毫秒 

  digitalWrite(trigPin, LOW);  //將超聲波感應器觸發器設定爲低電位 

  duration = pulseIn(echoPin, HIGH);  //將超聲波感應器接受器設定爲爲高電位 

  distance = duration * 0.034 / 2;  //代入公式計算距離 

 

    

  int state = digitalRead(sensor);  //建立觸摸感應器狀態的變數 

  Serial.println(state);  //列出觸摸感應器狀態的變數 

 

  if (state == 1) {  //如果觸摸感應器狀態的變數爲1 

  stand90();  //呼叫站立功能 

  tone(8,500);  //蜂鳴器以頻率500Hz發聲 

  delay(100);  //延遲10毫秒 

  noTone(8);  //蜂鳴器靜音 

  delay(dtime);  //延遲 

  } 

  else {  //否則（觸摸感應器狀態的變數爲1） 

    if (distance > 8) {  //如果距離大於8cm 

    forward();  //呼叫向前行走功能       
    } 

    else{  ////否則（如果距離小於8cm） 



      stand90();  //呼叫站立功能 

      tone(8,500);  //蜂鳴器以頻率500Hz發聲 

      delay(100);  //延遲10毫秒 

      noTone(8);  //蜂鳴器靜音 

      delay(dtime);  //延遲 

      } 

  } 

 

  Serial.print("Distance: ");  //列出“距離”字串 

  Serial.print(distance);  //列出距離的變數 

  Serial.println("cm");  //列出“厘米”字串 

} 



2. 手工具項目實踐 

 

2.1 同學需要利用日常生活中的物料去為電子寵物建構一個外殼： 

 
 

2.2 同學作品 

 



 

3. 科技應用 - 衍生式設計（AI生成藝術） 

利用AI生成藝術的網絡平台去協助同學實踐*衍生式設計。 

 

*衍生式設計（Generative Art）是一個設計探索過程。設計師或工程師將設計目標輸入衍生式

設計軟件中，同時輸入性能或空間要求、材料、製造方法和成本約束等參數。這款軟件會探索

所有可能的解決方案組合，從而快速生成設計備選方案。它通過測試從每個迭代中學習哪些有

效、哪些無效。 

 
 

3.1 同學作品 

 



 

4. 科學知識應用 - 生境與身體特徵 

同學需按照科學堂所學的生境與身體特徵內容填寫一下表格： 

 

 
 

 


