
C6-1彈性學習課程計畫(第一類 PBL) 

臺南市公立新營區新營國民小學 113學年度第一學期五年級【PBL專題式學習】彈性學習課程計畫 

專題名稱 蝴蝶園生態保育小幫手(1) 
教學節

數 
本學期共( 21 )節 

學習情境 
學校的蝴蝶園需要專業的管理，包含維護長期生態系統、了解不同蝴蝶品種的特性及需求，並掌握環境管理原則。為此，我們要如

何設計和開發機器人系統，以滿足蝴蝶園管理的各項需求。 

待解決問題 

(驅動問題) 
機器人設計與開發：學習如何設計和開發機器人系統，以滿足蝴蝶園管理的需求，包括機器人外觀設計、感知系統集成等。 

跨領域之 

大概念 

科學與科技的整合：學生透過觀察蝴蝶生態，了解其棲息環境、食性與行為等科學知識，運用科技工具（樂高機器人、感測器等）

設計與製作生態維護裝置，如自動澆水、監測環境數據等 

本教育階段 

總綱核心素

養 

E-A3 規劃執行與創新應變： 學生規劃機器人功能，設計程式，並在實作中不斷調整、修正，培養規劃執行與應變能力。 

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。 

E-C2 具備理解他人感受，樂於與人互動，並與團隊成員合作之素養。 

課程目標 
理解蝴蝶園生態系統的特點和管理需求。 

掌握機器人技術相關知識，並能夠將其應用於蝴蝶園管理。 

表現任務 

(總結性) 

任務類型：□資訊類簡報   □書面類簡報  □展演類  ■作品類   □服務類  □其他 

服務/分享對象：■校內學生  ■校內師長  ■家長    ■社區    □其他 

課程將通過實際操作、作業報告、專題研究等方式進行評估，以確保學生掌握了課程內容並能夠應用於實際場景中。 

 

 

 

 

 

 

 

 

發現問題/
定義問題
(Problem)

(4節)

探究可能
解決方案

(Probe)

(6節數)

執行方案
(Project)

(6節)

製作簡報
(整個執行歷程紀錄)

(Powerpoint)

(2節)

發表總結
(Presentation)

(2節數)

反思修正
(Ponder)

(1節)
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教學期程 

(節數) 
單元問題 學習內容(校訂) 學習目標 學習活動 

單元任務 

(學習評量) 

4 

理解蝴蝶園生態系統的

特點和管理需求 

 

蝴蝶的生命周期和生態習性：了

解蝴蝶的生命週期、食性、繁

殖行為等，以及牠們對環境的

需求。 

蝴蝶園生態系統構建：學習如何

設計蝴蝶園的環境，包括植物

選擇、空間布局、溫度和濕度

控制等，以營造適合蝴蝶生長

和繁殖的環境。 

蝴蝶園管理需求：探討蝴蝶園日

常管理中的各項需求，包括飼

養管理、疾病防控、人員安全

等方面。 

理解蝴蝶的生態特點和行

為習性，並能夠將這些

知識應用於蝴蝶園的環

境設計和管理中。 

掌握蝴蝶園環境構建的基

本原則，能夠根據蝴蝶

的生態需求進行適當的

設計和調整。 

理解蝴蝶園管理的重要性

和各項管理需求，並能

夠制定相應的管理計劃

和措施。 

蝴蝶觀察和研究：通

過觀察蝴蝶的生

態行為和習性，

加深對其生態特

點的理解。 

 

蝴蝶園管理模擬：分

組進行蝴蝶園管

理模擬，討論並

制定管理計劃，

模擬實際操作過

程，並進行效果

評估和改進。 

 小組統整內容後的

Google文件。 

6 

掌握機器人技術相關

知識 

程式操作樂高機器人基礎構建：

學習如何使用樂高積木構建基本

的機器人結構，包括車輪、馬

達、感測器等元件的組裝和連

接。 

 

樂高機器人編程基礎：介紹樂高

機器人編程環境，學習基本的編

程概念和編程技巧，包括運動控

制、條件判斷、迴圈等。 

 

感測器應用：了解不同種類的樂

高感測器（如觸碰感測器、顏色

感測器、超聲波感測器等）的工

作原理和應用方法，並學習如何

將感測器與機器人系統集成。 

掌握樂高積木機器人的基

本構建技術，能夠根據

需求組裝不同種類的機

器人結構。 

 

 

理解樂高機器人編程的基

本原理和技術，能夠使

用編程語言控制機器人

的運動和行為。 

 

 

能夠運用感測器技術實現

機器人的自主感知和反

應能力，提高機器人的

智能化水平。 

樂高機器人基礎課

程：通過講授和示

範，介紹樂高機器人

的基本構建和編程技

術。 

 

實作練習：學生進行

樂高機器人的實際組

裝和編程練習，完成

基本的機器人任務。 

 

建立的模型及程式控

制活動展示 
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8 

專案實作-環境偵測控

制 

主題設定如：風扇控制、自動

門、人數計算、鳥類偵測警告等 

程式邏輯與流程控制： 

• 介紹程式設計基本概念

（變數、條件判斷、迴圈

等）。 

• 講解如何使用圖形化程式

語言撰寫控制程式。 

• 示範如何將程式上傳到樂

高機器人。 

程式邏輯與流程控制： 

• 介紹程式設計基本概念

（變數、條件判斷、迴圈

等）。 

• 講解如何使用圖形化程式

語言撰寫控制程式。 

• 示範如何將程式上傳到樂

高機器人。 

 

  了解感測器原理及應

用（溫度、濕度、光線

等）。  

  學習馬達控制原理及

應用。  

  認識程式邏輯與流程

控制 

 

  能夠組裝樂高機器人

並連接感測器與馬達。  

  能夠撰寫程式控制機

器人行為。  

  能夠分析數據並調整

程式參數 

 

  培養問題解決能力與

邏輯思考能力。  

  培養團隊合作與溝通

能力。  

  培養對科技應用的興

趣與好奇心。 

小組討論 

• 學生分組討論

專題主題，發

想創意設計。 

• 引導學生思考

如何運用感測

器與馬達實現

功能。 

  機器人組裝與連

接： 

• 學生根據設計

圖組裝樂高機

器人。 

• 學生將感測器

與馬達連接到

機器人。 

  程式撰寫與測

試： 

• 學生根據設計

需求撰寫控制

程式。 

  過程評量： 

• 觀察學生參與

討論、實作、

測試的積極性

與投入程度。 

• 檢視學生程式

設計的邏輯性

與正確性。 

  成果評量： 

• 評估機器人作

品的功能性、

穩定性與創意

性。 

• 評估學生在成

果發表時的表

達能力與團隊

合作表現。 
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• 學生將程式上

傳到機器人並

進行測試。 

  數據分析與調

整： 

• 學生觀察機器

人運作情況並

記錄感測器數

據。 

• 學生分析數據

並調整程式參

數，優化機器

人性能。 

3 

成果分享 

 

  口語表達與簡報技巧： 

• 如何清晰、有條理地介紹

作品。 

• 如何運用簡報軟體輔助說

明。 

• 如何回答觀眾提問。 

  團隊合作與反思： 

• 回顧團隊合作過程中的經

驗。 

• 分享各自在專題中的角色

與貢獻。 

  知識目標： 

• 了解口語表達與簡

報技巧的重要性。 

• 認識團隊合作與反

思的價值。 

  技能目標： 

• 能夠自信、流暢地

介紹作品。 

• 能夠有效地與團隊

成員溝通、合作。 

• 能夠從同儕的回饋

中學習成長。 

  成果發表： 

• 各組輪流上台

介紹作品，展

示機器人功

能。 

• 回答觀眾的提

問。 

• 接受教師與同

儕的回饋。 

  反思與討論： 

• 各組討論作品

的優缺點及改

進方向。 

  過程評量： 

• 觀察學生參與

準備、發表、

討論的積極性

與投入程度。 

• 檢視學生給予

回饋意見的適

切性與建設

性。 

  成果評量： 

• 評估學生口語

表達的清晰
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• 討論作品的優缺點及改進

方向。 

  同儕學習與回饋： 

• 觀摩其他團隊的作品，學

習其優點。 

• 給予其他團隊建設性的回

饋意見。 

• 從同儕的分享中獲得啟

發。 

 

  情意目標： 

• 培養良好的表達能

力與自信心。 

• 培養團隊合作與反

思的習慣。 

• 培養欣賞他人優

點、給予建設性回

饋的能力。 

 

• 分享團隊合作

過程中的經驗

與心得。 

• 教師引導學生

進行反思，總

結學習成果。 

  同儕互評： 

• 學生針對其他

團隊的作品給

予回饋意見。 

• 教師引導學生

進行建設性的

討論。 

 

度、流暢度與

內容完整性。 

• 評估學生簡報

製作的專業度

與輔助說明效

果。 

• 評估學生團隊

合作與反思的

表現。 

 

 

  



C6-1彈性學習課程計畫(第一類 PBL) 

臺南市公立新營區新營國民小學 113學年度第二學期五年級【PBL專題式學習】彈性學習課程計畫 

專題名稱 蝴蝶園生態保育小幫手(2) 教學節數 
本學期共( 20 )

節 

學習情境 
學校的蝴蝶園需自動化管理，包含維護長期生態系統、了解不同蝴蝶品種的特性及需求，並掌握環境管理原則。為此，我們要如何

設計和開發機器人系統，以滿足蝴蝶園管理的各項需求。 

待解決問題 

(驅動問題) 
機器人設計與開發：學習如何設計和開發機器人系統，以滿足蝴蝶園管理的需求，包括機器人外觀設計、感知系統集成等。 

跨領域之 

大概念 

科學與科技的整合：學生透過觀察蝴蝶生態，了解其棲息環境、食性與行為等科學知識，運用科技工具（樂高機器人、感測器等）

設計與製作生態維護裝置，如自動澆水、監測環境數據等 

本教育階段 

總綱核心素

養 

E-A3 規劃執行與創新應變： 學生規劃機器人功能，設計程式，並在實作中不斷調整、修正，培養規劃執行與應變能力。 

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。 

E-C2 具備理解他人感受，樂於與人互動，並與團隊成員合作之素養。 

課程目標 
理解蝴蝶園生態系統的特點和管理需求。 

掌握機器人技術相關知識，並能夠將其應用於蝴蝶園管理。 

表現任務 

(總結性) 

任務類型：□資訊類簡報   □書面類簡報  □展演類  ■作品類   □服務類  □其他 

服務/分享對象：■校內學生  ■校內師長  ■家長    ■社區    □其他 

課程將通過實際操作、作業報告、專題研究等方式進行評估，以確保學生掌握了課程內容並能夠應用於實際場景中。 

 

 

 

 

 

 

發現問題/
定義問題
(Problem)

(3節數)

探究可能
解決方案

(Probe)

(2節數)

執行方案
(Project)

(10節數)

製作簡報
(整個執行歷程紀錄)

(Powerpoint)

(2節數)

發表總結
(Presentation)

(2節數)

反思修正
(Ponder)

(1節數)
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教學期程 

(節數) 
單元問題 學習內容(校訂) 學習目標 學習活動 

單元任務 

(學習評量) 

10 專案：輪型機器人在

蝴蝶園中行動或運送

物品 

  機器人運動控制： 

• 介紹馬達與輪子運動原理，

如差速轉向。 

• 講解如何控制機器人直行、

轉彎、停止。 

• 示範如何利用編碼器或陀螺

儀感測器進行精確運動控

制。 

  感測器應用： 

• 介紹距離感測器（超音波、

紅外線等）原理與應用。 

• 講解如何使用距離感測器進

行避障、測距。 

• 介紹角度感測器（陀螺儀）

原理與應用，如維持機器人

行進方向。 

  路徑規劃與導航： 

• 介紹簡單的路徑規劃方法，

如沿牆行走、Z字形掃描。 

• 講解如何利用感測器信息進

行導航與定位。 

 

  知識目標： 

• 了解馬達與輪子

運動原理。 

• 學習距離、角度

等感測器應用。 

• 認識路徑規劃與

導航基本概念。 

  技能目標： 

• 能夠組裝樂高機

器人並連接馬達

與感測器。 

• 能夠調校感測器

參數與運動控制

參數。 

• 能夠分析問題並

排除機器人故

障。 

  情意目標： 

• 培養問題解決能

力與邏輯思考能

力。 

• 培養團隊合作與

溝通能力。 

  小組討論與設

計： 

• 學生分組討論

專題主題，選

擇自由移動、

定點移動。 

• 引導學生設計

機器人外觀、

運動方式。 

• 繪製設計草圖

並撰寫設計報

告。 

  機器人組裝與測

試： 

• 學生根據設計

圖組裝樂高機

器人。 

• 學生連接馬

達、感測器並

進行初步測

試。 

• 學生調校感測

器參數與運動

控制參數。 

  過程評量： 

• 觀察學生

參與討

論、設

計、實

作、測試

的積極性

與投入程

度。 

• 檢視學生

程式設計

的邏輯

性、結構

性與正確

性。 

  成果評量： 

• 評估機器

人作品的

功能性、

穩定性、

創意性與

完成度。 

• 評估學生

在成果發

表時的表

達能力、

團隊合作



C6-1彈性學習課程計畫(第一類 PBL) 

• 培養對科技應用

於實際問題的興

趣。 

 

  程式撰寫與除

錯： 

• 學生根據設計

需求撰寫控制

程式。 

• 學生將程式上

傳到機器人並

進行測試。 

• 學生分析問題

並排除機器人

故障。 

  實際場地測試與

調整： 

• 學生在實際場

地（如教室、

操場）測試機

器人性能。 

• 學生根據測試

結果調整程式

與硬體設計。 

表現與解

決問題能

力。 

 

7 進階專案：除草機器

人 

除草機制設計： 

• 在前一單元的輪型機器人再

加上運載、除草功 

• 討論不同的除草方式，如旋

轉刀片、吸塵器式。 

• 分析各種除草方式的優缺

點。 

  知識目標： 

• 了解除草機制設

計原理。 

  技能目標： 

  小組討論與設

計： 

• 學生分組討論

專題主題，選

擇自由移動、

定點移動或除

草功能。 

  過程評量： 

• 觀察學生

參與討

論、設

計、實

作、測試

的積極性
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• 引導學生設計適合樂高機器

人的除草機制。 

 

• 能夠組裝樂高機

器人並連接馬達

與感測器。 

• 能夠撰寫程式控

制機器人運動與

除草動作。 

• 能夠分析問題並

排除機器人故

障。 

  情意目標： 

• 培養問題解決能

力與邏輯思考能

力。 

• 培養團隊合作與

溝通能力。 

• 培養對科技應用

於實際問題的興

趣。 

 

• 引導學生設計

機器人外觀、

運動方式與除

草機制。 

• 繪製設計草圖

並撰寫設計報

告。 

  機器人組裝與測

試： 

• 學生根據設計

圖組裝樂高機

器人。 

• 學生連接馬

達、感測器並

進行初步測

試。 

• 學生調校感測

器參數與運動

控制參數。 

  程式撰寫與除

錯： 

• 學生根據設計

需求撰寫控制

程式。 

• 學生將程式上

傳到機器人並

進行測試。 

與投入程

度。 

• 檢視學生

程式設計

的邏輯

性、結構

性與正確

性。 

  成果評量： 

• 評估機器

人作品的

功能性、

穩定性、

創意性與

完成度。 

• 評估學生

在成果發

表時的表

達能力、

團隊合作

表現與解

決問題能

力。 

 



C6-1彈性學習課程計畫(第一類 PBL) 

• 學生分析問題

並排除機器人

故障。 

  實際場地測試與

調整： 

• 學生在實際場

地（如教室、

操場）測試機

器人性能。 

• 學生根據測試

結果調整程式

與硬體設計。 

3 成果分享 

 

  口語表達與簡報技巧： 

• 如何清晰、有條理地介紹作

品。 

• 如何運用簡報軟體輔助說

明。 

• 如何回答觀眾提問。 

  團隊合作與反思： 

• 回顧團隊合作過程中的經

驗。 

• 分享各自在專題中的角色與

貢獻。 

• 討論作品的優缺點及改進方

向。 

  知識目標： 

• 了解口語表達與

簡報技巧的重要

性。 

• 認識團隊合作與

反思的價值。 

  技能目標： 

• 能夠自信、流暢

地介紹作品。 

• 能夠有效地與團

隊成員溝通、合

作。 

  小組準備： 

• 各組討論作品

的介紹內容與

簡報方式。 

• 分配各組員的

報告任務。 

• 製作簡報檔案

或其他輔助說

明工具。 

  成果發表： 

• 各組輪流上台

介紹作品，展

示機器人功

能。 

  過程評量： 

• 觀察學生

參與準

備、發

表、討論

的積極性

與投入程

度。 

• 檢視學生

給予回饋

意見的適

切性與建

設性。 

  成果評量： 



C6-1彈性學習課程計畫(第一類 PBL) 

  同儕學習與回饋： 

• 觀摩其他團隊的作品，學習

其優點。 

• 給予其他團隊建設性的回饋

意見。 

• 從同儕的分享中獲得啟發。 

 

• 能夠從同儕的回

饋中學習成長。 

  情意目標： 

• 培養良好的表達

能力與自信心。 

• 培養團隊合作與

反思的習慣。 

• 培養欣賞他人優

點、給予建設性

回饋的能力。 

 

• 回答觀眾的提

問。 

• 接受教師與同

儕的回饋。 

  反思與討論： 

• 各組討論作品

的優缺點及改

進方向。 

• 分享團隊合作

過程中的經驗

與心得。 

• 教師引導學生

進行反思，總

結學習成果。 

  同儕互評： 

• 學生針對其他

團隊的作品給

予回饋意見。 

• 教師引導學生

進行建設性的

討論。 

 

• 評估學生

口語表達

的清晰

度、流暢

度與內容

完整性。 

• 評估學生

簡報製作

的專業度

與輔助說

明效果。 

• 評估學生

團隊合作

與反思的

表現。 

 

 


