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前言

研究方法

結論
將該故事改編成各國遊歷，含台灣、美國、日本、法國

與埃及。以遊戲方式呈現。使幼童在遊戲之餘，能理解小王
子的故事背景，並能體會各國不同風俗民情，提昇國際視野。

筆電及微處理機為基礎，設計一套實用的設備。完整的
硬體架構由踏板、微處理機、筆記型電腦主機、互動畫面設
置完成。踏板將荷重元件信號傳給微處理機，微處理機轉成
USB 信號傳遞給主機，主機根據傳來的參數操作遊戲主角的
位置，並與背景物件互動。每個模組間的通訊規劃。

幼兒體能遊戲在幼兒成長過程是一項重要的因素，而體
育活動對幼兒身心發展及社會化過程亦是影響因素之一。尤
其幼兒身心各方面的學習皆是為了進入成熟階段作準備，對
人的一生而言誠屬非常重要的一個關鍵，因此幼兒身心發展
在幼兒體育教育中是最重要的，也是最值得體育運動教育者
需多費心的課題。體育運動對幼兒的發展影響如下：
1)運動促進大腦整合
2)情緒管理與社交能力
3)為未來學習能力奠下基礎
4)增強身體機能與免疫力
5)親子一起運動，增進親子關係
6)改善特殊兒童發展問題

運用智慧互動式系統帶入幼兒關懷據點，進行幼兒關懷服
務與體適能指導等服務增進幼兒關懷服務與功能性體適能。期
許能透過各種遊戲中訓練的活動，增強幼兒專注力與肌肉功能
性體適能健康，增強社會未來主人翁的生長健康發展。

為達到以上目的，建立一個適於幼兒的智慧互動式系統。
硬體架構包括踏板、主機、互動畫面等。該硬體簡單而方便，
適合隨時隨地建構系統。除了促進幼兒專注力與肌肉功能性體
適能外。智慧互動式系統並藉由遊戲加上合適的音樂，除了可
以增強下肢平衡的訓練外，也可同時讓音樂治療介入來促進生
活快樂度。

摘要 結果與討論

針對運用智慧互動式系統介入幼兒的平衡和步態的能

力的增強，做了一個合適幼兒的智慧互動式系統。運用於幼

兒的平衡和步態的能力的增強復健都是能有所助益，特別是

那些因身體限制造成在真實環境中有動作困難，針對這些個

案如可藉由居家智慧互動式系統作為額外的補充介入，使能

增加活動、增強平衡和步態的能力來保持健康與對生活質量

和生存率產生正面影響。

設計與實際產品

硬體架構

各國場景遊戲

小王子的奇幻旅程場景與物件

(a)小王子原始畫 (b)改編畫作

Wii與內部踏板模組
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前言

研究方法

結論
結果與討論

近年來，人們的生活水平越來越高，也越來越重視生活的便利性。 智慧家庭

正好可以滿足此要求，提供方便的控制系統，管理與控製家用電器並可遠端監

控居家安全。

本專題嘗試利用樹莓派結合物聯網與人工智慧基礎，發展智慧家庭之安全性

應用。透過遠端控制方法，實現居家安全的多元建置。主要方法是將樹莓派

連接至具有固定IP的網路分享器或電腦，再將IP輸入至使用的電腦或手機平台

，透過連網達到遠端控制。所實現的居家安全系統主要透過物聯網架構，以

樹莓派為核心，結合居家安全所需的感測器模組和裝置，建構安全的居家環

境。此外，為協助家中年長者或行動不便者的居家安全需求，本專題亦嘗試

結合語音控制模式的開發，以提升家庭使用者的操控便利性。

摘要 結果與討論

圖1:系統架構圖

圖3: Node-RED的DHT11溫濕度程式

圖4: 氣體感測器的程式

聲音的處理與語音辨識是直接利用語音函式庫與Google雲端服務。
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圖5: STT與TTS的轉換流程圖

從圖6中可看到，電腦和手機的螢幕畫面相同，由此可知，手機成功地與樹莓派
遠端連接，可直接遠端即時操控。

圖6: 遠端控制的畫面

圖7: 關門時Micro Bit的LED燈不會亮，也不
會有警報聲

圖8: 開門時Micro Bit的LED會顯示□，
同時會樹莓派外接的小音箱也會發出提
示聲

圖9: 門鎖警告通知

圖10: 有害氣體警告通知

圖11: 影像監測的畫面

有害氣體檢測可檢測出多種有害氣體，如:丁烷，液化石油氣，甲烷，乙醇，
氫氣，煙霧等。使用Python編寫程式使其運作，再透過Node-RED經過物聯
網部屬後，由line notify發出警告訊息

將C310網路攝影機與樹莓派連接，使用Python編寫程式，顯示攝影機所拍到
的畫面，若是使用電腦或手機與樹莓派遠端連線，即可達到遠端視訊監控。

圖12: 以Node-RED設計產生的溫溼度人機介面

本專題主要使用樹莓派、多種感測模組以及小型裝置，即可達到安全監控
與智慧家庭的功能，相關成果已分別發表於文獻[1][2]。相較於市面上的家庭安
全監控系統，輕巧許多，一般家庭環境單純，不需要用到非常占空間以及笨重
的裝置，反而可以使用一些體積小的模組代替；在人力方面，也不需要雇用保
全，使用遠端控制及物聯網，即可透過電腦或手機自己做遠端監控，也比較有
隱私保障。除了有安全監控外，也同時具備語音助理的功能。本專題所提出的
技術以輕巧、不占空間以及不需要花費額外的人力資源實現在智慧家庭上。但
在未來仍有需要繼續開發的功能，例如:在安全警報系統中，可以有更完善的警
告後的反應與處理。
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多移動障礙物即時閃避之機器人系統設計與實現
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研究動機與研究問題

研究方法

Figure 5.實驗用輪型機器人

機器人要普及於人類生活中，必須在人機安全的基礎上。

但光從機器人最基礎的行走便可能造成一定程度的危險，加

上現實環境的複雜度高且多變，障礙物的大小、移動速度及

移動方向也都有所不同，為了使機器人在複雜度高的環境下

行動時，亦能兼顧到人機安全問題，為本計畫主要研究課題。

本計畫所提出的閃避方法能運用在面對多個移動障礙物

時，能偵測障礙物走向，進一步納入演算法計算，以提供機

器人進行即時閃避，為主要研究目的。

本計畫將提出機器人最佳移動軌跡規劃與多移動

障礙物即時閃避策略，並以模擬方式驗證其可行性，

再使用輪型機器人進行實驗，以觀察此一閃避策略於

實 體上的總合表現。

摘要 結果與討論
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Figure 6.雷射辨識4個障礙物

Figure 7.指定目標點(1,1)
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Figure 8.機器人到達目標點 Figure 9.遇到障礙物1

Figure 10.遇到障礙物2 Figure 11.機器人狀態變化

Figure 1.機器人行動至目標點之流程圖

Figure 2.雙移動障礙物情形 Figure 3.修改路徑點以閃避障礙物

Figure 4.實驗機器人硬體運作流程圖

雷射辨識障礙物

機器人到達指定目標點

閃避靜態與動態障礙物

結論

根據上述的實驗結果，驗證本專題所提出的即時閃避決

策，能讓機器人面對多個移動障礙物時，即時做出閃避並到

達指定的目標點。

機器人系統
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