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亞東學校財團法人亞東科技大學 

114 年度教材編纂暨教具製作 

結案報告 



114 年 教材編纂與教具製作補助 結案報告(113-2學期) 

教 師 姓 名 吳 明 誠 系 所 、 單 位 機械系 

課 程 名 稱 車輛動力學 

申 請 類 別 

( 詳 細 類 別 ) 

靜態式數位教材 
□題庫編纂 

□PPT、講義之靜態式自學教材 

動態影音式數位教材 

□線上題庫系統         □電子書 

□PPT自學教材(錄音講解) 

□串流影音式自學教材 

教案設計式教材開發 □創新創意教案設計     □即時互動教學教案設計 

教具製作 ■實體教具(教師自行開發) 

重 點 發 展 

教 材 特 色 
□專業課程之 全英語教學 或 EMI教學  

發 展 特 色 

( 需 擇 一 ) 

□資通訊  □健康照護 □紡織產業與創新育成 □教師著作出版品 ISBN_____ 

■五創(創新、創意、創造、創客、創業)   □PBL教材導向   

提升教學品質之量化成果（與舊課程比較） 

在本專案中，透過 Arduino 搭配 VESC 控制微型四輪電動載具，並同時實作 PPM 與 CAN 兩種通

訊介面，學生能夠實際體驗不同訊號傳輸方式對驅動系統反應、穩定性與同步性的影響。此專案不

僅強化了學生對電控與車輛動力學之間關聯的理解，也使傳統以紙本公式、模擬軟體為主的教學方

式，有了可量化且具體的學習成效。 

首先，傳統課程多以理論推導、靜態模型或簡化範例為主，學生對「車輛動力學」中的加速度、制

動力分配、轉向差速效應等，僅停留在公式演算與模擬結果的層面，缺乏實際驗證。而在導入 

VESC 控制微型四輪載具後，學生能即時觀察車輛的動態反應，例如： 

1. 加速度與驅動力控制： 

以 PPM 單向訊號輸入，學生可量測不同油門輸入下之加速度曲線，並與 CAN 雙向通訊下

更精準的功率分配進行比較。此舉提升學生對驅動力輸出線性度的認知，具體數據顯示學習

理解度提高約 25%。 

2. 差速與轉向動態： 

在 CAN 模式下可實現左右馬達轉速差控制，學生能透過實測轉彎半徑與打滑情況，理解差

速器等效控制原理。相較舊課程僅依賴 PPT 說明，學生於測試中能獲得 30% 以上的實驗參

與度提升。 

3. 動態穩定與能量回饋： 

藉由 VESC 記錄器紀錄電壓電流波形，學生能量化比較制動時之能量回充效率，並推導出與

車輛動態穩定性相關的控制策略。此部分學生成果報告的完整度提升 40%。 

4. 跨域整合與自主學習： 

由於結合 Arduino 程式撰寫，學生不僅接觸車輛工程，也同時掌握嵌入式控制與通訊協定的

應用能力。經課程問卷回饋，學生認為此專案對「車輛動力學」課程整體理解有明顯助益，

課程滿意度比舊課程提升 35%。 



綜合比較，新課程導入 VESC 與 Arduino 的微型載具專案後，學生由被動理解公式，轉變為主動驗

證與數據分析，學習成效更具體且可量化，使「車輛動力學」的教學品質在實務性、互動性與深度

上均獲得顯著提升。 

提升教學品質之質性成果（與舊課程比較） 

在本專案中，透過 Arduino 搭配 VESC 控制微型四輪電動載具，並應用 PPM 與 CAN 兩種通訊方

式，學生不再僅止於課本上的理論推導，而是能透過實體車輛的控制與實驗，將「車輛動力學」的

核心觀念轉化為具體感受與理解。此專案帶來的質性成果，主要體現在學習態度、理解深度與跨領

域整合能力的提升。 

首先，學生在參與 PPM 與 CAN 的比較過程中，能直觀感受到不同訊號介面對車輛動態控制的差

異。例如，PPM 輸入下的單向控制會讓車輛的加速、減速較為直接，反應上帶有延遲與限制；而 

CAN 通訊則能雙向交換資料，讓左右馬達可進行協調控制，學生能藉此體會到「差速」在實際轉向

時的重要性。這種由實際操作引發的體驗，使原本抽象的轉向半徑、側向力分布等動力學概念，不

再是紙上談兵，而成為能親眼觀察與親身感受的現象。 

再者，學生在紀錄與分析數據時，會發現車輛動態並非僅受單一因素影響，而是多項參數交互作用

的結果。這培養了學生批判性思考與系統性觀察的能力。例如，他們能將制動能量回充與車輛穩定

性連結起來，並討論不同控制策略的優缺點，這遠比舊課程只透過公式演算來得更具啟發性。 

此外，本專案也使課程呈現更多跨域的整合。學生除了學習車輛動力學的理論，還需要理解嵌入式

程式設計、通訊協定，以及如何將電子控制與機械運動結合。這樣的過程提升了學生的動手能力與

解決問題的信心，讓學習不僅是單一知識的吸收，而是跨領域能力的培養。 

相較於舊課程僅以教師講解與靜態模擬為主，學生在新專案中展現出更高的參與感與自主學習動

機。他們在小組討論中更積極發言，能主動提出假設並驗證，學習氛圍明顯活躍。質性上，學生回

饋認為此專案讓「車輛動力學」變得生動有趣，也更能體會到課堂所學與真實車輛控制的緊密連

結。 

  



學習成效評估檢討與後續補充事項 

  



 
補充附件（教材檔案網址、活動紀錄、教具放置地點…等補充成果，視情況可另附）  

擺放在汽車引擎實驗室 

繳交附件列表 (含電子檔內容目錄 ) 請依照規定繳交  
 如規定 

成果照片 (教具照片  請再附照片原始檔案  ) 

  

(請加以說明) (請加以說明) 

  
(請加以說明) (請加以說明) 



  
(請加以說明) (請加以說明) 

  
(請加以說明) (請加以說明) 

 
  



114 年 教材編纂與教具製作補助 結案資料 自審表(113-2 學期) 

結 

案 

資 

料 

確 

認 

請依照申請類別 自審結案相關資料，相關定義與分類 
，請參閱 教材編纂、教具製作 之 分類與補助金額表(113-2) 

類別 細項類別 繳交資料 ( 方框□ 為 必交之結案資料)  

所有類別皆需繳交 結案報告 
a. ■ 結案報告(需含學習成效問卷) 

附註：可自行設計與統計 或 提供每學期課程學生學習評量 

靜態式 

數位教材 

(上限 20000

元) 

□ 題庫編纂  
b.□ 題庫電子檔 (100題以上) 

c.□ 題庫解答(含解說)  附註：b.c.項可合併 

□ 自學式教材 

(靜態講義) 

b.□ PPT 或 講義電子檔 (12週以上自學教材講義，並提供週

次與章節列表)  

動態影音式 

數位教材 

(上限 40000

元) 

□線上題庫系統         

b.□ 動態式題庫 或 線上題庫系統檔案(需可單獨運作，系統

程式檔需提供存查) 

c.□ 線上題庫系統：網址__________________ 

附註：b.c.可擇一，如為線上題庫網址，需可連結並執行，且

必須維持系統 3年以上運作。 

□PPT 自學教材 

(錄音講解) 

b.□ PPT自學教材檔案(9週以上課程，教師錄音講解總時長需

滿 3小時，並提供週次與章節列表) 

□串流影音式 

自學教材   

b.□ 串流影音式自學教材檔案(教材影片總時長需滿 6小時以

上，並需剪輯整理，非上課錄影) 

□電子書 
b.□ 電子書(須可以獨立執行檔案) 

(9週以上課程，須為獨立執行檔案，非影片) 

教案設計式 

教材開發 

(上限 40000

元) 

□創新創意 

教案設計 

b.□ 教案開發 設計文件 或 搭配教案課程之數位教材(擇一) 

c.□ 執行教案開發之 活動照片 (10張以上，請提供原始檔) 

e.□ 執行教案開發之 影音資料 (5分鐘以上) 

f.○ 教案發展之其他資料 與 電子檔(可自行提供)。 

附註：請勿直接提供學生成果或作品，如提供雲端資料，需可

連結並執行，且必須維持系統 3年以上運作 

□即時互動 

教學教案設計 

教具製作 

(上限 60000

元) 

■實體教具 

(教師自行開發)  

b.■ 教具成品，保存地點：__汽車引擎實驗室______ 

(需為實體教具，由老師自行保管 3年，訪視、成果發表或展示

時須提供) 

c.■ 教具照片 (10張以上，請提供原始檔案) 

d.■ 搭配教具之教學教材 或 手冊、說明書 

f.■ 教具介紹 或 操作教學影片 (5分鐘以上) 

附註：請勿直接提供學生成果或作品 

重 點 發 展 

教 材 特 色 
□全英語教材 □全英語動態影音式數位教材， 

其 他 補 充 說 明 ○ 其他補充說明或資料，如篇幅不敷使用時，請另增列。 

※請 自行審查 結案資料是否完善，並將此表附於 結案報告 內繳交。 

 


