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1.2.3 稻草人動起來 

 

                              摘  要 

本研究利用三種不同感測方式開發來驅趕這些影響植物生長效果的鳥類。因此，利用

mirco bit 主控板編程方式檢測出最適合驅動趕鳥設備。實驗結果發現，利用觸碰感應方式容

易被環境影響產生不穩定的狀況、超音波感應方式範圍被侷限住會出現感應死角、AI 影像辨

識方式則需要先建置有效的樣本才能達到最佳的驅趕效果。在實際應用實驗結果顯示 AI 辨識

感測以及超音波感測都能達到驅動趕鳥設備的功能，但超音波感測並未達到我們預期的智能

趕鳥效果，因此，持續改良 AI 辨識感測才能做到真正智慧農業的目標。 

                        

壹、研究動機 

由於學校進行食農教育，利用假日讓我們將水稻帶回家種植，漸漸地水稻發芽，生長，

到結穗，除了細心照料外，每當放置陽台接受日照時，都會被鳥類侵襲。因此，我們想到資

訊課學習過智慧農業的概念，若能設計出一種能自動感應鳥類的方式，感測到鳥出現時想辦

法驅趕它，想必能事半功倍。因此，我們想要用電機整合方式，利用不同感測物件配合程式

編成來設計出有效趕鳥設備。 

貳、研究目的 

一、探索三種觸碰感應、超音波感應、AI 影像辨識方式的差異性。 

二、找出適合的驅趕影響植物生長的鳥類方式。 

參、研究設備及器材 

一、利用 PVC 水管+智高積木以及一個變速馬達趕鳥設備。 

二、利用 mirco bit 主控板+配合擴充板+智高積木分別組裝出觸碰感應、超音波感應、AI 影

像辨識三種感測裝置。 
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   在市售觀察箱中，設計利用 PVC 水管自製適合觀察箱的趕鳥設備，藉由在觀察箱上放置  

轉動馬達，當轉動馬達啟動時，會拍打水管產生聲音藉此來驅趕鳥類。 

    

圖一 pvc 水管所組成之趕鳥設備 

 

設置好趕鳥設備後，我們會將比較三種不同感測元件搭配 mirco bit 主控板編程來驅動繼

電器，檢視中感測到數值變化後就會啟動繼電器讓減速馬達轉動來驅趕鳥。             

 

圖二 從左至右分別為觸碰感應、超音波感應、AI 影像辨識三種感測裝置 
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肆、研究過程 

   

圖三 1.2.3 稻草人動起來之研究過程討論流程 

 

  經由討論過後，影響植物生長的因素很多，除了可控制的生長因素之外，驅趕生物類也是

一種確保植物生長的重點，有鑑以往家人都是在田中放置稻草人來嚇阻鳥類入侵，甚至會釋

放鞭炮來驅趕。本次研究就想以稻草人為出發，設想出有效感測鳥類的方式，將稻草人作用

升級化，做出更有效驅趕鳥類的效果。 

伍、研究結果 

實驗一、探索三種感測方式 

【探索一】：觸碰感應檢測 

1-1 實驗步驟： 

1. 用 mirco bit 主控板編成程式設計出當引腳被觸碰時，感測數值變化會驅動繼電器讓趕

鳥裝置轉動。 

2. 利用鋁線將觀察箱圍繞，模擬鳥類想要啄食植物時會接觸觀察箱。 

3. 藉由觀察該觸碰感應設置是否能有效驅動趕鳥裝備。 
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1-1 實驗結果： 

  利用觸碰感應檢測結果發現： 

1. 檢測 mirco bit 主控板在未觸碰時所感測類的類比訊號平均都會高於 mirco bit 主控板+

電控板的類比訊號。 

2. 利用手指作為導體，觸碰後其類比訊號都會上升。 

3. 本實驗需鱷魚夾連結鋁線作為感測方式，故用手指觸碰鱷魚夾，其結果與未使用鱷

魚夾結果區似相同。 

4. 從表一得知，利用手指作為導體，觸碰時其感測類比訊號數值都會增加且使用擴充板

後其感測數數值將更穩定。 

 

      表一  mirco bit 檢測不同觸碰狀態，再靜止 10 秒後，連續檢測 10 次的平均數 

 
未觸碰時 

類比訊號數值 

觸碰時 

類比訊號數值 

未觸碰時 

連結鱷魚夾類比

訊號數值 

觸碰時 

觸碰連結鱷魚夾類比

訊號數值 

mirco bit 電控板 244 985 295 1023 

mirco bit 電控板 

+擴充板 
175 203 175 207 

 

       圖四 觸碰感應程式碼以及檢測類比訊號意示圖 
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    因此，想要利用 mirco bit 電控板製作出趕鳥設備先要考量感測基礎值，才能有效設定啟

動閾值，再者需擴充板來穩定數值，才不會數值變化極大，導致觸碰感測失效。 

完成先備實驗後，再利用鋁線圍繞觀察箱看看是否能有效驅動趕鳥裝備，實際檢測後，

發現當觸碰到鋁線確實能觸發趕鳥裝備，卻也觀察到距離越近能更快速驅動驅趕裝置，對於

距離較遠則會產生感應效果不佳，甚至無法驅動驅趕裝置。 

猜測其結果，想要將觸碰更能有效發揮需要更大的電流量且也容易受到許多外在因素而

影響感測結果。 

 

圖五 觸碰感應實際架設測狀況圖 

 

【探索二】：超音波感應檢測 

1-2 實驗步驟： 

1. 利用 mirco bit 主控板編成程式設計使用超音波感測時，當感測數值變化會驅動繼電器

讓趕鳥設備驅動。 

2. 利用超音波放置觀察箱附近，模擬動物想要啄食植物時會接近觀察箱。 

3. 觀察用超音波感應設置是否能有效驅動驅趕裝置轉動。 

(1). 利用智高積木設置升降梯，讓超音波能高於觀察箱的上緣 3 公分，避免觀察箱影 

    響超音波感測。 

(2). 超音波位置在其中一角落，以對角方式來感測較大面積。 

(3). 量測觀察箱距離作為超音波感應範圍，預設在小於觀察箱距離中有感測到物體即 

    啟動趕鳥設備。 
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4. 本實驗利用自製鳥類紙板作為感測物，嘗試將鳥類紙板環繞觀察箱移動，實際了解當

鳥類站立在觀察箱周遭時，超音波是否能有效感應到並驅動趕鳥設備。 

1-2 實驗結果： 

  利用超音波感應檢測結果發現： 

1. 藉由架設超音波方式放置在觀察箱確實能有效驅動趕鳥設備，在進行觀察實驗中可以

明顯發現超音波約能感測到整個觀察箱的約 2/3(如圖五)，有某些位置是無法驅動趕鳥

設備。 

2. 實驗中為了想更模擬出實際狀況，放置一盆植物在觀察箱中間，再進行感測發現由於

植物的出現讓超音波感測出現更多死角。 

 
圖六 超音波感應實際架設測狀況圖 

 

                         圖七 超音波感應程式碼以及檢測類比訊號意示圖 
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【探索三】：AI 影像辨識方式檢測 

1-3 實驗步驟： 

1. 利用 mirco bit 主控板編成程式設計使用 AI 鏡頭模組來辨識本地區幾種常見的鳥類作

為範本紀錄在 AI 鏡頭模組中，當 AI 鏡頭模組感測到所設定的鳥類時會開啟繼電器讓

感鳥設備啟動。 

2. 觀察用 AI 鏡頭模組是否能有效驅動驅趕裝置轉動。 

      (1). 本實驗採用 HuskyLens-哈士奇 AI 辨識鏡頭作為感測元件，再搭配智高積木設置 

          升降梯，讓 AI 鏡頭高於觀察箱來感測較大面積。 

(2). 設定 AI 鏡頭辨識須先瞭解周遭環境常出現鳥類，將觀察到結果製作成鳥類紙 

   本，作為設定 AI 鏡頭觀察依據。 

3. 將設置好的 AI 鏡頭模組放置觀察箱附近，並將鳥類圖片紙本想要啄食植物時會接近觀 

察箱。 

     

                             圖八 AI 辨識感應實際架設測狀況圖 

1-3 實驗結果： 

    利用 AI 感應檢測結果發現： 

1. 從事先觀察到周遭鳥類分別為鴿子、麻雀以及八哥等…本次實驗就以該三種鳥類作為

實驗範圍。 

2. 由於希望 AI 鏡頭能更大範圍拍攝，因此將鏡頭架高後再進行 AI 圖像辨識，實際將三

種鳥類放置觀察箱周遭確實能有效啟動趕鳥設備。 

3. 由於 HuskyLens-哈士奇 AI 辨識鏡頭本身就內建圖像辨識功能，因此辨識結果會出乎

意料，但在改變方向或是位置後，但仍有其準確度。 
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                        圖九 AI 辨識感應程式碼以及檢測類比訊號意示圖 

 

（二）實驗二：實際檢測驅趕效果 

  【探索四】：比較 AI 辨識以及超音波感應兩種方式實際趕鳥效果 

2-1 實驗步驟： 

 
圖十 比較兩種不同感測方式實驗趕鳥效果示意圖 
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1. 嘗試將所設計 AI 辨識裝置以及超音波感測裝置實際放在學校走廊進行觀測。 

2. 觀察重點: 

      (1). 先在學校走廊放置鳥飼料觀察鳥類品種以及養成鳥類覓食習慣。 

(2). 三種不同感測方式將 30g 飼料放置觀察地點(如圖十一)。 

 
圖十一 對照組、超音波感應、AI 影像辨識三種感測裝置實際驅趕鳥擺設 

3. 將試驗結果與對照組相比較後與老師共同觀察後記錄下來。 

(1). 同時檢測各組趕鳥效果怕組間交互作用影響，故採用循環式反覆檢測兩次，每次  

    檢測平均一天，目的在於增加實驗效度。 

(2). 驅趕鳥效果以飼料多寡為依據，為了減少學生判斷誤差，數量過於接近時，將由 

   老師協助質性判斷。 

2-1 實驗結果： 

  實際觀察各組驅趕鳥效果發現： 

1. 地點每次放置 30g 飼料觀察一天後飼料所剩狀況(如圖十一)，實際測量重量: 

 (1).對照組第一次剩 15g，第二次剩 16g，平均為 15.5g。 

(2).超音波組第一次剩 30g，第二次剩 30g，平均為 30g。 

    (3).AI 組第一次剩 20g，第二次剩 21g，平均為 20.5g。 

   表二   放置 30g 飼料觀察不同組別放置一天後剩餘飼料數量 

 對照組 實驗組(超音波) 實驗組(AI 辨識) 

第一循環剩餘數量 15g 30g 20g 

第二循環剩餘數量 16g 30g 21g 

平均剩餘數量 15.5g 30g 20.5g 
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2. 地點每次放置 30g 飼料觀察一天後飼料所剩狀況(如圖十二)。 

   
           圖十二 對照組、超音波感應、AI 影像辨識三種感測裝置實際檢測結果 

3. 如表二所示，無論哪個循環下，實驗組(超音波)飼料數量都大於其他兩組。 

             表三  比較不同天數兩次循換各組別驅趕鳥效果比較表 

 對照組 實驗組(超音波) 實驗組(AI 辨識) 

第一次循環 
基準值 

超音波組>AI 辨識組>對照組 

第二次循環 超音波組>AI 辨識組>對照組 

4. 另外實際觀察也發現實驗組(超音波)經常在沒有鳥類接近之下也會驅動趕鳥設備。 

5. 實驗組(AI 辨識)在有設定的鳥類，如麻雀靠近時，並不會立即驅動趕鳥設備，但也有

發現非設定鳥種靠近時卻也啟動趕鳥設備。 

陸、討論 

本研究討論於各實驗後，其討論結果如下： 

首先進行實驗一各種探索發現利用三種不同的感測方式來驅動趕鳥設備都有其優缺點:   

【探索一】觸碰感測方式是利用接觸鋁線引發類比訊號改變作為依據，但若沒有先進行感測

基礎值則容易導致程式閾值設定錯誤，鋁線更會因為距離影響類比訊號，鋁線材質或是彎曲

亦有影響。考慮鳥類是種飛行物種，很有可能沒有接觸鋁線就直接啄食植物，因此現階段可

能暫時不適合用該方式作為感測方法。 

   【探索二】超音波跟紅外線感測原理接近，都是依據訊號被阻斷產生數值的變化，是目前

較常應用的方式，在實驗中發現它的感測範圍受侷限，若是拉遠距離又可能感測到其他東西
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而無法針對目的物準確判斷。但其優點為方便設定快速，若是針對較小範圍若是定時改變偵

測設定或許也是一種感應方法。 

   【探索三】AI 辨識感應則是目前較廣泛討論的方法，在生活上也能看到許多的應用。在本

次實驗中亦能發現只要有效將樣本輸入，就能達到預期的效果。但不可否認的是 AI 辨識的準

確性則有賴硬體的精密程度和所使用的樣本數要夠多，則否就會出現同一張圖片會辨識出不

同的結果。 

   最後，本次依據實驗各種探索的結果做一次實際應用的觀察，由於實驗一就發現觸碰感應

技術可能較不適合進行趕鳥設備的操作，故排除在外。 

   實驗二設計了對照組以及實驗組，其實驗組分別使用超音波感測以及 AI 辨識感應，來瞭

解對於實際效果上何種方式能真正達到趕鳥的效果。從實驗中我們發現竟然是超音波感測效

果最好。探究其原因，發現原來超音波感測過於靈敏，導致任何風吹草動就能啟動趕鳥設

備，由於次數過於頻繁，久而久之鳥類就不敢靠近。 

    事後討論其觀察結果，雖然超音波感應實驗結果最佳，但卻不是最好的方法，因為並未

達到智能的效果，充其量就是定時性啟動設備。而 AI 辨識雖然結果不如超音波實驗數據，

但卻比對照組結果來得，這也顯示出 AI 辨識能達到一定的效果，只是目前受限於自身技術

而無法揮發最佳效果。 

柒、結論與建議 

一、結論 

結果顯示 AI 辨識感測以及超音波感測都能達到驅動趕鳥設備的功能，但在實際應用層面

上超音波感測並未達到我們預期的智能趕鳥效果，因此，持續改良 AI 辨識感測才能做到真正

智慧農業的目標。 

 

二、建議 

本研究尚未考慮光線對於 AI 辨識的影響，若 AI 設備若能防水可考慮長時間放置在空闊

地方實際觀察 AI 對於不同鳥種以及姿勢的辨識效果。 


