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為什麼要選Python程式語言呢?

簡單好學

P y t h o n  的 基本語法規則很

簡單 ,  學 習 曲 線 短 ,  而 且 語 法

設 計 上 已 經 預 防 你 寫 錯 ,  可 以

減 少 初 學 時 的 時 間 浪 費 ！

現成功能多

有 全 世 界 眾 多 善 心 人 士 寫 好

的 功 能 ( 稱 為 模組 )  可 以 套 用 ,  

要 做 任 何 事 都 可 以 省 去 自 己

從 頭 打 造 的 時 間 ！

大家都在用

現 在 最 火 熱 的 資 料 科 學 、 人

工 智 慧 、 機 器 學 習 等 都 是 以

P y t h o n  程 式 語 言 為 主 流 ,  

學 了 到 哪 裡 都 會 用 得 到 ！

Python?
Micro

Python?
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自己動手寫出最簡單的程式
操控各種感測器在控制板上執行

2

簡易智慧管家

3

刷臉時代的到來

4

親身感受AI
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硬體介紹



KeyIO

/ PWM

LED

ADC

Micro USB 連接孔

5VGND

power

reset

鏡頭模組

TFT(LED)

SD card

MIC

headphone

Speaker

外接MIC

WIFI Module

BT Module



M I T ?  



輸出/入腳位對照表

IO7 F3

3.3V

IO6 F2

IO5 F1

IO4 F0

IO3 C3

IO2 C2

IO1 C1

IO0 C0

PWM11 E3

3.3V
PWM10 E2

PWM9 E1

PWM8 E0

IO15 E7

3.3V
IO14 E6

IO13 E5

IO12 E4

LED3 C15

3.3V
LED2 C14

LED1 C13

LED0 C12
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動手做 : 安裝環境



安裝驅動程式



連接 USB 傳輸線並檢查連接埠編號

① Micro-USB 請接這裡

② 請把開關下押開啟電源

④ 選『裝置管理員』

③ 按滑鼠右鍵

⑤ 點開『連接埠/USB 序
列裝置』確認編號 (你看
到的和我不一定會一樣)

如果看到多個序列埠
一定不會是 COM1



燒錄韌體

將2號指撥開關
向上撥進入燒錄模式



燒錄韌體

系統自動偵測代入USB連接埠

按下開始燒錄

燒錄完成，按下停止即可關閉程式



完成燒錄

燒錄完成後記得將開關撥回原位
不然開發板會一直在燒錄模式，
無法進行其他操作!

開發板韌體不管是升級還是降級
都是以同一種方式燒錄哦!



安裝Thonny 開發環境

到 https://thonny.org 下載

https://thonny.org/


安裝Thonny開發環境

點擊安裝



設定 Thonny
① 執行『執行/選擇直譯器』

③ 依據剛剛看到的連接埠編號

② 選擇『MicroPython(一般)』

Thonny 是通用的程式開發環境
可開發不同平台的 Python 程式



快速測試

① 看到這個字樣就
表示安裝設定成功

③ 請輸入 print(“hello!’’)

④ 看到顯示就
表示正確運作

Python 程式有區分大小寫
括號、引號都要正確配對

文字會隨你完整度而變色
方便你檢視有沒有打正確

② 韌體版本編號



Thonny 環境簡介

程式編輯區則是
全部寫完才能執行

拖拉這條線可
調整窗格空間

互動環境(Shell)像下口令
一個口令就是一個動作

向前走一步

機器人動作

向右轉

機器人動作

向前走一步

機器人動作

向前走一步
向右轉

向前走一步

機器人動作
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動手做 :寫出最簡單的程式



Python 的核心 ★物件

注意大小寫是不一樣的
括號、引號也都要配對 ① 請先試看看

② 會得到大寫的版本

'abc'.upper()
物件.方法()

執行 'abc'的 變大寫 方法

執行汽車的往前跑方法

同一個物件有很多不同的方法

執行 'abc' 的 把 'b' 換成 'z' 方法

執行 'abc' 的 找出 'b' 位置 方法
括號內填入的參考資料 'b' 稱為參數
Python 中順序編號都是從 0 開始算

'abc' 這種叫做字串物件
可以用 'abc' 或是 "abc"

但頭尾引號一定要一致



物件有各種不同的類別

可以用 type() 檢查物件的類別

string (字串) 類別

20 是 integer 類別 (整數)

20.3 是 floating point 類別 (就是帶小數的數值)

物件可以進行運算
同一符號意義不同

整數物件 字串物件

整數和字串沒辦法相加



變數

可以用name這個變數，
執行物件的各種方法

將字串‘abc’ 指定為變數name

變數通常會以有意義的名稱定義

計算結果會產生一個新的物件
並且用＝號幫新物件取好名字



Python內建函式

Python 提供隨時可用的稱為內建 (built-in) 函式

另外一種自己寫程式
建立的稱為自訂函式

函式可以提供特定的功能
用法跟物件的方法很相似
但是不需要『物件.』開頭

取得字串內的文字長度

取得物件的類別

取得物件可
用方法清單
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數位輸出 ( )



動手做：點亮 LED 燈

這裡有 4 顆 LED

LED 0

LED 1

LED 2

LED 3

本實驗要點這一顆燈



這個水車要怎樣才會轉？原理



水 (電) 流動，水車 (燈) 才會轉 (亮)原理



控制水位就可控制水的流動

高水位

低水位 (地面)

水會流

低水位 (地面)低水位 (地面)

水不會流

如果能夠控制升降左邊水池
就可以自由控制水流動與否

原理



LED 具有方向性
跟推門/拉門一樣
方向對了才會亮

長腳
+

陽極

短腳
－

陰極

高電位

地面
GND

發光二極體 - LED原理



水往低處流

水 (電) 會從高水位 (高電位) 流向低水位 (低電位)

高水位

低水位

原理



沒有防洪就會變成這樣!原理



用攔砂壩限流降壓原理

不同攔阻能力的攔砂壩，限流降壓的能力會不同



用電阻限流降壓原理

漏斗圖片引用自 http://big5.made-in-china.com/

長腳
+

陽極

短腳
－

陰極

高電位

地面 (GND)

加上電阻
限制電流
降低電位

稱為限流電阻降低電位

電阻可比擬成漏斗
水流經過後就變小

不同漏斗阻擋能耐不同
限流降壓的程度也不同

220Ω (歐姆)10KΩ (歐姆)

K=1000 漏斗圖片引用自 http://big5.made-in-china.com/



內建限流電阻原理

長腳
+

陽極

短腳
－

陰極

高電位

地面 (GND)

加上電阻
限制電流
降低電位

限流電阻降低電位

板子已內建



GPIO 腳位就是魔術水池原理

板子上有一條電線從 C12 經過 LED0 到 GND

General Purpose Input/Output

中文稱為通用目的的輸入/輸出

這些 GPIO 腳位/插槽可透過程
式控制瞬間變化輸出高/低電位

LED燈 腳位

3.3V

LED3 C15

LED2 C14

LED1 C13

LED0 C12



模組內再以類別或函式的形式提供細部功能
你可以把類別看成是人力派遣公司內的部門
可以根據你的需求派出派遣人員 (建立物件)

Pin 類別可產生幫你控制 GPIO 腳位的物件

呼叫外部支援-控制腳位動手做

machine 模組

Pin …

Python 是以模組提供外部功能
你可以把模組看成人力派遣公司
machine 是專精硬體控制的模組

Python 本身沒有控制腳位的功能
因此必須倚靠外部功能才做得到



寫程式控制 IO 腳位動手做

模組名稱 (人力派遣公司) 類別 (部門) 名稱

① 使用外部模組功能的動作叫做匯入 (import)：

腳位編號 部門中事先定義好的功能代號
Pin.OUT是指用來輸出高低電位

② 請類別建立物件 (請該部門依據需求派出人力)：

變數 (派遣人員) 

的名字

value 方法可控制高低電位

1 表示高電位
0 表示低電位

③ 利用物件控制腳位 (請該派遣人員操作 LED)：



模組內也有以函式形式提供的功能
(不歸屬部門獨立作業的專業人員)

delay 函式可讓程式等候一段時間

使用模組提供的函式動手做

gpb 模組

delay …

我們提供的 gpb 模組
(gpb -> genio py board)

內含有與時間相關的功能

Python 本身沒有控制時間的功能



寫程式控制時間狀態動手做

模組名稱 函式名稱

① 從模組匯入函式：

這個參數是暫停的毫秒數 (1/1000 秒)

② 使用函式提供的功能：

函式名稱

匯入模組也可以用這樣的寫法：

但就必須額外冠上模組名稱

只匯入模組名稱

不需要先建立變數, 直接就可以使用的函式



撰寫程式動手做

匯入模組

建立控制腳位的物件

切成高電位點亮 LED

暫停 3000 毫秒

切成低電位熄滅 LED

程式開始

程式結束

① 按此建立新檔案 ③ 按下執行會請您先存檔

② “ # ” 開始後面是註解, 不一定要打

執行後請注意看板子上的 LED，若沒看到可以重新再執行一次



點亮後0.5秒熄滅練習題

匯入模組

建立控制腳位的物件

切成高電位點亮 LED

暫停 0.5秒

切成低電位熄滅 LED

程式開始

程式結束

在程式中要改成delay(???)
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的 迴圈



把前個範例改成閃爍 LED

我們需要可重複
相同動作的機制
在程式中稱迴圈

匯入模組

建立控制腳位的變數

切成高電位點亮 LED

暫停 500 毫秒

切成低電位熄滅 LED

程式開始

暫停 500 毫秒

條件式

動作 1

動作 2

...

後續動作

...

成立

條件式運算結果如果
是 True 表示條件成
立，則執行迴圈內部
的敘述

條件式運算不
成立(False)，
就直接執行後
續動作

while 條件式:

動作 1
動作 2
...

後續動作
...

成立

不成立



閃爍LED燈動手做

再次提醒大小寫不一樣，while 那列結尾有冒號

上一列按 Enter 會自動幫你空

匯入模組

建立控制腳位的物件

切成高電位點亮 LED

暫停 500 毫秒

切成低電位熄滅 LED

程式開始

暫停 500 毫秒

這程式永遠不會停, 按此停止



兩顆 LED 交互閃動手做

匯入模組

建立控制腳位的物件

第 1 顆亮、第 2 顆滅

暫停 500 毫秒

第 1 顆滅、第 2 亮

程式開始

暫停 500 毫秒

可參考sample code_led1.py



執行後好像沒有反應?疑難排解

① 按此重新啟動控制板

②按下Reset

③按此重新連接控制板
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LED 具有方向性
跟推門/拉門一樣
方向對了才會亮

長腳
+

陽極

短腳
－

陰極

高電位

地面
GND

發光二極體 - LED原理

本實驗要用這裡的 IO 腳
位控制你自己接的 LED



輸出入( I / O )腳位原理

IO7 F3

3.3V/
5V

IO6 F2

IO5 F1

IO4 F0

IO3 C3

IO2 C2

IO1 C1

IO0 C0

PWM11 E3

3.3V/
5V

PWM10 E2

PWM9 E1

PWM8 E0

IO15 E7

3.3V/
5V

IO14 E6

IO13 E5

IO12 E4

本實驗會使用 F3 控制外接的 LED



麵包板與杜邦線原理

杜邦線每條撕開使用
顏色僅供識別無差異



左邊小水車放到右邊水庫下可能就解體了，所以需要幫小水車加上防護措施避免毀損

這個水車要怎樣才會轉？原理



接線動手做

接線時請都先把有針的那一頭插好
避免針腳亂晃意外接觸到其他針腳

IO7

-

短腳 長腳

220Ω

紅紅棕



更改腳位名稱動手做

IO7

-

IO0 IO1 IO2 IO3 IO4 IO5 IO6 IO7

C0 C1 C2 C3 F0 F1 F2 F3

3.3V / 5V

GND

短腳

長腳

可參考sample code_led.py



兩顆 LED 交互閃動手做

匯入模組

建立控制腳位的物件

第 1 顆亮、第 2 顆滅

暫停 500 毫秒

第 1 顆滅、第 2 亮

程式開始

暫停 500 毫秒

IO7IO6

- -
長腳 長腳

短腳
短腳



兩顆 LED 交互閃動手做

匯入模組

建立控制腳位的物件

第 1 顆亮、第 2 顆滅

暫停 500 毫秒

第 1 顆滅、第 2 亮

程式開始

暫停 500 毫秒

可參考sample code_led1.py
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接線動手做

IO0 IO1 IO2 IO3 IO4 IO5 IO6 IO7

C0 C1 C2 C3 F0 F1 F2 F3

3.3V / 5V

GND

由於 IO 腳輸出電流有限制不接限流電阻
也不會有關係若不夠亮可反接從電源供電

本實驗會使用 F3 控制外接的 LED

IO7

+

220Ω

紅紅棕

長腳短腳



修改程式動手做

IO7

+

220Ω

紅紅棕

長腳短腳
01: from machine import Pin # 匯入 Pin 類別
02: from gpb import delay    # 匯入 delay 函式
03:
04: led = Pin('F3', Pin.OUT) # 建立 Pin 物件
05: while True:              # True 代表成立
06: led.off()            # 低電位亮燈
07: delay(500)           # 等 500 毫秒
08: led.on()             # 高電位熄燈
09: delay(500)           # 等 500 毫秒

由於現在控制的是 LED 短腳所以變成低電
位會點亮 LED但高電位反而會讓 LED 熄滅

off() 亮燈會讓你很不自在嗎？



修改程式動手做

IO7

+

Pin.OUT_INV (INVserse) 模式可以讓 IO 腳位真正輸出時反向

短腳 長腳

電阻不見了?！

因為 IO 腳位輸出 / 入電流都有受到晶片限制
為方便實驗, 之後都採用省略限流電阻的接法

01: from machine import Pin # 匯入 Pin 類別
02: from gpb import delay    # 匯入 delay 函式
03:
04: led = Pin('F3', Pin.OUT_INV) # 建立 Pin 物件
05: while True:                  # True 代表成立
06: led.on()                 # 低電位亮燈
07: delay(500)               # 等 500 毫秒
08: led.off()                # 高電位熄燈
09: delay(500)               # 等 500 毫秒
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認識按壓開關

沒有按下時不導通 按下時導通

鳥瞰
圖

側視
圖

側視
圖



開關這樣接的話…?原理

按下按鈕時會偵測到 3.3V

高電位
(3.3V)

IO 腳位

沒按下按鈕時右邊是空接會受雜訊影響電位不明確

高電位
(3.3V)浮接變阿飄？

IO 腳位

3.3V

0

V 理想的數位訊號

1V

3.3V

2V

高於3V，視為高電位

無法判定電位
高低的區域

低於1.5V，
視為低電位

浮動訊號



正確接法 (一)原理

高電位
(3.3V)

下拉電阻

按下開關時會偵測到高電位 (1)

低電位 (地面)

IO 腳位

沒按下時會偵測到低電位 (0)

高電位
(3.3V)

低電位 (地面)

等同未接線

下拉電阻

電阻就是用
來阻擋電流

IO 腳位



正確接法 (二)原理

高電位
(3.3V)

下拉電阻

低電位 (地面)

IO 腳位

高電位
(3.3V)

低電位 (地面)

等同未接線

下拉電阻

電阻就是用
來阻擋電流

電阻就是用
來阻擋電流

板子已內建 板子已內建

按下開關時會偵測到高電位 (1) 沒按下時會偵測到低電位 (0)



Genio Py.上的按鍵動手做

KEY2 E7
3.3V

KEY1 E6

按下按鍵值為1

按下按鍵值為1



寫程式觀察按鈕狀態動手做

沒有按下按扭

按下按扭不放

可參考sample code: 04_btn.py



用按鈕控制LED動手做

if 條件判斷式:

成立時要做的動作
...

else:

不成立時要做的動作
...

注意 if else 尾端的冒號以及縮排

== 會判斷左邊的值是否等於右邊
判斷式依此得到 True 或是 False

沒按
按鈕

點亮 LED熄滅LED

不成立成立

可參考sample code : 05_btn.py



將程式簡化如下動手做

由於按鈕的狀態值與 LED 的設定值一致
沒按->0 0->熄滅 LED

按下->1 1->點亮 LED

所以可直接用按鈕狀態值設定 LED 亮滅

可參考sample code : 06_btn.py



訊號彈跳現象原理

按下或放開按鈕時會有彈跳狀況

最簡單解法就是等彈跳結束重新驗證

圖片來源 : 旗標科技 超圖解 Python 物聯網



按一下亮，按一下滅動手做

之前沒按
現在按了

等彈跳結束

Y

N

記錄按
鈕狀態

按鈕仍然
是按下

切換亮滅

Y

N

可參考sample code: 07_btn.py

如果原本是 0 -> 1 - 0 -> 1

如果原本是 1 -> 1 - 1 -> 0



函式中沒有的
變數會往外找

自訂函式

定義一個函式為BMI

將身高和體重代入函
式便會自動計算BMI



使用外部名稱原理

這會導致在函式內
部建立一個新名稱
但還沒掛到物件上

但在這裡就要取得 y 

名牌對應物件的內容

區域變數在命名前已經先被引用

要使用全域變數的y，
就必須加入global

y 代表的物件變了



暗中默默工作的計時器動手做

先定義一個每次執行就會
遞增 x 並列印數值的函式

匯入 timer 模組 建立 1 號計時器
共有 0~7 號 8 個

每秒10次 每 1 次中斷程式
就喚醒 counter

注意這裡沒有要執行函式
只是註冊函式的名稱所以
不用加上小括號

會立刻出現 >>> 符號
並依指定頻率列印序號

計時器可讓你做其他事
並依指定頻率中斷程式
達成好像同時作兩件事



用計時器避免按鈕彈跳動手做 可參考sample code_btn05.py
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ADC腳位原理

A0 A1 A2 A3

ADC(0) ADC(1) ADC(2) ADC(3)

3.3V

GND

圖片來源 : 旗標科技 超圖解 Python 物聯網

Analog-to-Digital Converter

0

0V

4095

3.3V

light.read()



光敏電阻原理

暗 亮

光越暗電阻越大

光越亮電阻越小

控制板無法直接偵測光敏電阻的變化，
不過我們使用的是現成的模組
內建電路把電阻轉成電壓變化

AO：電壓變化

VCC：3.3V

GND：-

電壓高 電壓低



接線動手做

本實驗會使用 AD2 

讀取光敏感測數據

越亮數值越小

越暗數值越大

A2
+

-



寫程式製作光感應燈動手做

這裡有兩層縮排
第一層是 while

第二層是 if 結構

if 條件判斷式:

成立時要做的動作
成立時要做的動作
...

else:

不成立時要做的動作
不成立時要做的動作
...

注意 if else 尾端的冒號以及縮排

> 會判斷左邊的值是否大於右邊
判斷式會依此得 True 或是 False

可參考sample code: 09_light.py
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超音波原理

發射超音波

接收超音波

障礙物

可由超音波來回時間以及音速 340.29m/s 推算距離

送出高電位 10μs

就會發出超音波

送出超音波之後
會先切到高電位
等收到超音波就

會變回低電位

Trig

Echo



使用模組提供的函式動手做

IO0 IO1 IO2 IO3 IO4 IO5 IO6 IO7

C0 C1 C2 C3 F0 F1 F2 F3

3.3V

GND

PWM8 PWM9 PWM10 PWM11

E0 E1 E2 E3

3.3V

GND

IO12 IO13 IO14 IO15

E4 E5 E6 E7

3.3

GND

本實驗會使用 E4(trig)、E5(echo) 控制超音波測距感測器



接線

IO12 IO13

Trig

Echo

GND

VCC(5V)



寫程式監測距離動手做

超出可測範圍 (太近或太遠) 傳回 0, 要自己過濾掉

可參考sample code : 10_sr04.py
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PWM腳位原理

圖片來源 : 旗標科技 超圖解 Python 物聯網

PWM8 PWM9 PWM10 PWM11

E0 E1 E2 E3

Servo(1) Servo(2) Servo(3) Servo(4)

Pulse-width modulation



可控制角度的伺服馬達原理

0°

90°
180°

20ms

0.5ms

2.5ms

1.5ms
90°

0°

180°

高電位

高電位

高電位

我們使用的是90-180度伺服馬達，
可以控制角度

-90°

0°
90°



接線動手做

PWM8 PWM9 PWM10 PWM11

E0 E1 E2 E3

Servo(1) Servo(2) Servo(3) Servo(4)

直接將接頭接在 PWM8 上

PWM腳位總共可控制 4 組馬達，
本實驗將使用PWM8控制Servo1

使用現成的模組



寫程式轉動柵欄動手做 可參考sample code:11_servo.py
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內建語音口令辨識原理

內建麥克風
也可外接麥克風

編號id 口令集 1 編號id 口令集 1

1 小愛管家 11 停止音樂

2 打開電燈 12 現在溫濕度

3 關閉電燈 13 大門上鎖

4 打開風扇 14 大門解鎖

5 提高風速 15 凌威管家

6 降低風速 16 拍森管家

7 關閉風扇 17 小珍同學

8 播放音樂 18 志玲姐姐

9 增加音量 19 柔伊妹妹

10 降低音量 20 美玉阿姨



語音辨識動手做

import voice_recognition

# 啟用 1 號口令集
voice_recognition.start(1)

voice_recognition.get_id()

voice_recognition.stop()

依據辨識到的語音口令動作

結束辨識

Y

N

先念口令再執行



寫程式用語音控制LED動手做

口令
是 2

點亮 LED

Y

N

口令
是 3

熄滅 LED

Y

N

利用 elif 建立多個條件判斷的流程

可參考sample code:

12_voice_recognition_led1.py



擴充語音口令辨識原理

編號id 口令集 10 編號id 口令集 10

1 小林管家 11 停止音樂

2 打開電燈 12 關閉音樂

3 關閉電燈 13 大門上鎖

4 打開風扇 14 大門解鎖

5 芝麻開門 15 鎖上大門

6 芝麻關門 16 大家平安

7 關閉風扇

8 播放音樂

9 增加音量

10 降低音量

語音建模說明書請參照PDF檔or教學資源下載區下載



利用擴充語音控制LED動手做

對於用戶數據庫，如果未加載數據庫，則使用默認數據庫，
請把要擴充的語音口令集(bin檔)放入SD卡根目錄。

可參考sample code:

13_voice_recognition_led2.py
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內建音效處理晶片原理

MicroSD 卡會變成隨身碟

可播放 SD 卡上的 mp3 / wav 檔

內建喇叭接腳
3.5mm 接頭
可接耳機、喇叭



音效播放流程

audio_decode.mute() audio_decode.unmute()

audio_decode.pause() audio_decode.resume()

import audio_decode

audio_decode.init()

audio_decode.start("13.mp3")
audio_decode.volume_up(10)

0~63
audio_decode.volume_down(10)

0~63

audio_decode.stop()



用口令播放音樂動手做 可參考sample code:

14_audio_decode.py

播放音樂時需要執行其他口令，可能需要把喇叭遮住才能辨識
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內建人臉偵測晶片原理

使用 Cmos 和 LCD



人臉偵測原理

訓練模型訓練模型

人工建立的規則

規則式系統
(工人智慧)

傳統機器學習
(半人工智慧)

深度機器學習
(人工智慧)

規則 1 規則 2 規則 3

輸
入

輸
出

是 不是人臉

大量樣本測試樣本

人工定義的特徵

抽取特徵

輸
入

輸
入

測試樣本

輸
出

是 不是人臉

模型

大量樣本

輸
入

輸
入

測試樣本

輸
出

是 不是人臉

模型產生線條特徵

組合五官特徵

組合臉部特徵



人臉辨識硬體加速解決方案

切出人臉減少運算

擷取特徵訓練

人臉偵測
傳統機器學習

完成硬體實作加速
(無法更改)

人臉辨識
傳統機器學習
軟體實作

優化演算法加速
(可隨意更改)

切出人臉減少運算

套用模型分類

產生模型

輸
入

輸
入

輸
入

輸
入

本研習利用Genio Py.

人臉辨識解決方案

訓練模式 辨識模式



人臉訓練/辨識流程實驗原理

import face_recognition

face_recognition.start()

face_recognition.train()

face_recognition.set_process(0)

face_recognition.stop()

30 秒內抓到 10 次臉 (成功：編號 1~5)

儲存訓練資料 (成功：0)

face_recognition.set_process(1)

face_recognition.recognize_start()

讀取訓練資料 (成功：0)

face_recognition.get_face_id(0)

有辨識到臉傳回人臉編號 1~5

face_recognition.recognize_stop()

一定要先有訓練資料才能辨識



人臉訓練與辨識動手做

訓練模式 已經看到幾次臉

畫面中的臉在哪裡

當前訓練的人臉編號

辨識出 1 號臉



動手做

訓練完成的人臉編號

辨識出來的人臉編號

進入辨識模式後就返回, 不像訓練時會等待

人臉訓練與辨識

讀取存取資料



訓練/辨識配套程式動手做

訓練人臉

辨識人臉

失敗

辨識成功？

Y

N

先讀取訓練資料

儲存訓練資料

成功

可參考sample code:

15_face_recognition.py
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藍芽傳輸 : 安裝App實驗

iOS : App Store

Android : Google Play

中搜尋 FeasyBlue!

透過這顆藍芽模組
來傳輸控制。



# 匯入

# 啟動

# 廣播

藍芽廣播流程動手做

廣播時間間隔 (ms)

自訂裝置名稱 (最多 8 個字)

在App中點選剛才設定好啟動廣播的模組



傳送與接收資料動手做

c 是藍芽模組發出的訊號

# 開發板接收

# 開發板傳送

b 表示這是位元組資料

# 手機傳送端

# 手機接收端

HEX是十六進制的意思，
要輸入純文字記得要關閉。



手機遙控 LED動手做
指令
ON

點亮 LED

Y

N

指令
OFF

熄滅 LED

Y

N

裝置名稱 (最多 8 個字)

可參考sample code :

Bluetooth_LED.py



THANKS

Q&A 時間


