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AI未來昔日

AI 故事劇情 好玩的科普遊戲 ARDUINO機器手臂

我們的作品是以rabboni為核心 ，編寫了一個AI故事， 並且將故事

設計成好玩的科普遊戲， 最後我們還在遊戲中設計了一個機器人操

作介面連結實體機器手臂，這個作品可以讓學生在遊戲中認識AI ，

學習科普知識，體驗機器手臂操作。
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發人省思的AI故事劇情

AI會發展成怪獸? 帶來更美好的未來?

我們身處在AI高速發展的時代，但是AI 會

發展成怪獸還是帶給我們更美好的未來呢？

我們不希望是可怕的AI怪獸！

hate

fear

angle
hate
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發展以人為本的AI

社會公益

同理心

善良

正直

環境保護

永續SDGs永續目標

共學共好

AI未來昔日編寫了一個極端的故事劇情，我們希望

這個作品可以發人省思，大家一起努力發展以人為

本的永續AI 。

SDGs永續目標

SDGs永續目標

發展永續AI
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好玩的科普遊戲與人機介面
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穿越時空（回到2025）

科普素養：電磁加速

電磁加速實驗 躲避隕石 穿越電磁環

人機介面應用：

（RAB）：運用加速度Y控制太空船上下移動，

當加速度 Y > 0.6 太空船會向上移動

當加速度y < -0.6 向下移動
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森林跑酷遊戲

跑酷過河 左右移動程式碼 跳躍程式碼

人機介面應用：

1、RAB：使用加速度X 控制主角左右移動

2、RAB2：當角速度X > 200，就能觸發跳躍程式
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搶救小白遊戲

循跡感測器 RAB驅動搶救小白 循跡演算法

人機介面：

我們使用 RAB驅動 讓主角與狗狗賽跑，玩

家必須在狗狗碰到捕獸夾之前，搶救狗狗。
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維修機器人

科普素養：光學反射

搶修機器人 更換感測器 發射程式碼

人機介面：

1、RAB：運用面朝加速度X * -90，小Q會依據rabboni數據轉動

2、RAB2：當角速度X > 200且加速度y > 0.3就能發射紅光傳送程式碼
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作品延伸與亮點:
cos0度＝ 加速度Z ＝1   

cos90度 ＝加速度Z ＝ 0  運用acos(加速度Z) 可以求出實際角度

組裝機器手臂 模擬頭部擺動 手機測量
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運用加速度Z抓取實體機器人上下轉動角度

伺服馬達角度 加速度Z acos(加速度Z) 校正
rabboni
測量角度

Iphone
(水平儀)

校正
iphone
測量角度

伺服馬達與rabboni
測得實際角度誤差值

180 0.155 81.09 81.09+90 171.09 81 81+90 171 8.91

150 0.629 51.10 51.10+90 141.10 51 51+90 141 8.9

120 0.915 23.55 23.55+90 113.55 24 24+90 114 6.45

90 1 0 0+90 90 0 0+90 90 0

60 0.92 22.01 90 – 22.01 67.99 22 90-22 68 7.99

30 0.63 50.51 90-50.51 39.49 50 90-50 40 9.49

0 0.208 78.15 90-78.15 11.85 78 90-78 12 11.85
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機器人操作介面

綠色:實際角度(rabboni)

與機器手臂角度同步

由操作介面輸入角度

紅色:伺服馬達角度

ARDUINO 腳位9

ARDUINO 腳位5
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ARDUINO人機介面應用與程式碼

頭部伺服馬達 –實際角度＝誤差

輸入角度

防呆

實際角度調整

頭部伺服馬達
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作品介紹：AI未來昔日


