
    全國千位學生眞實反饋：
    搭配有效錯題複習，成績進步顯著。

   全國超過百位老師：
   有效智慧顯討，確實掌握學習問題。

#教育部 #生生平板 #校園數位內容與教學軟體採購

Lite

產品最成熟內容最完整

個人學習歷程雲端化

全國市佔高使用校最多

(02) 82282575

全學科、全冊次提供
多版本：翰林版、適康、適南

完整測驗紀錄
個人錯題庫
各科學力分析
系統數據成果回報

新北：精進計畫指定試辦系統
台中：每 3 間就有一間採用
高雄：每 2 間就有一間採用
屏東：每 2 間就有一間採用

洽詢專線 專人服務 貴校服務業務或掃描加入專屬LINE@

全臺                                        國中使用中！

導入使用模式最明確

增Ａ減Ｃ
國三會考衝刺
拔尖扶弱

超過 165 所

\ 翰林提供試營運評估，透過專班、年級試營運，立即能體驗系統的好處 /

想了解更多，歡迎透過以下方式聯絡我們

市場多年經驗服務成熟

老師、學生教育訓練
教師群組即時問答
系統專屬顧問業務

老師有效掌握班級狀況

派發任務監督管理
班級智慧檢討
學力分析方便管理學生自學
課程中心週管理

搭配學校平板
普及運用

管理端至使用
者皆好用

使用表現成效
數據化呈現

三大目標需求

    學生透過系統建立個
    人歷程，淸楚錯誤試
    題與學習弱點。利用
    系統複習，段考成績
    明顯進步。

   經老師善用，系統已
   成為校園增 A 減 Ｃ 的
   一個關鍵輔助系統。

        生生平板進入第二年採購，針對 「教務優化」、「教
學效率」、「學生自學」、「測驗無紙化」，找適合的 「學
科」 數位系統？
三大採購需求、六大必買理由，TEAMS Lite 皆符合！ 

智慧感測教學手冊

96241011-32

快搜

或掃 QR Code 下載電子檔

期刊大師



智觀文創研發工程既專業授教師

高雄市自造者發展協會認證講師

高雄市高中職與國中小生活與資訊科技領域協同教學講師

高雄師範大學附設高級中學創客科學行動家偕同教師

高雄女中彈性課程教師

高雄市立楠梓國中自造教育及科技中心無人機 AI影像追蹤師資研習講師

高雄市立大樹國中自造教育及科技中心資訊領域教師增能研習講師

高雄市立陽明國中自造教育及科技中心micro:bit機電創客課程研習講師

高雄市立壽山國中機器人社團教師

高雄市立小坪國小科技教育學習活動講師

屏東市高級中學創意自走車教師

屏東縣南榮國中創客社團教師

1-1 認識創客設計師 -小拍

1-2 認識小拍助手 -擴展板

ePy-Lite 開發板

1

6

2-1 打造追光器

 1 組裝篇

 2 線路篇

2-2 打造程式碼積木

 1光強度感測篇

 2伺服機馬達篇

 3 整合篇

ePy-Lite追光器
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13

14

17

20

樹德科技大學電通系兼任講師

國立高雄師範大學光電與通訊工程研究所碩士

Contents

現職

學歷

經歷

ePy-Lite追光器程式碼在

雲端中可自行下載，程式碼

內容如有任何問題，歡迎寄

信向我詢問。

雲端連結： https://url-m02d.hle.com.tw/6p 

E-mail  tjgjre@gmail.com

設定完成後，將兩個呼叫函式積木放置在「判斷旋轉角度」的結尾、「設置伺服

馬達 1旋轉角度」之前。

後記：

伺服機馬達旋轉的角度需要透過實際測試和觀察不斷進行微調，因此 limit_horizontial

與 limit_vertical不一定是設定從 0度和 180度，也許只有 60到 150度。

當小拍連接到電腦後，各位同學請勿強轉伺服機馬達，如此會造成伺服機馬達內部齒輪

脫軌，導致不可逆的損壞。

光強度的閥值（Threshold）預設是 1000，但實際放在太陽底下後會基本強度就已經

超過 1000而導致裝置運作出現錯誤，因此各位同學在教室內使用手電筒測試程式碼皆

沒有問題後，可以將裝置放在太陽底下依實際數據調整 Threshold的大小。
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ePy-Lite 開發板

近年來因為創客運動盛行，每個人都可以透過自發性的創意思考，結合動手作，將自己

的創意實踐出來，因此許多不同功能的單晶片微控制器，我們簡稱為開發板應運而生。ePy-

Lite是由臺灣廠商汯鉅科技所研發製作，是一款適合從初階、中階到高階的自造者所使用的開

發板。

相較於Micro:bit將部分的感測器裝置在板上，ePy-Lite拉出不同功能的腳位，供自造

者做出不同應用，透過快接式擴充板，降低接線的錯誤率，自造者可以更專注在構想創意、簡

單實作和實現創意的三個要素下進行生活科技與資訊科技的學習。

名稱 說明

藍牙指示燈 藍牙 BLE5.0可作程式下載或藍牙控制用

按鍵 A 板上按鍵可進行簡單測試

單色 LED 支持單色 LED，紅色 R/綠色 G/黃色 Y，可以控制燈光明亮

彩色燈插座 可外接 RGB彩色燈，最多 64顆，可顯示文字、圖形、情境燈等

重置鍵 重新開啟 ePy-Lite

USB插座 支持 USB隨插即用 U-Disk，並可直接儲存資料在 EPY-Lite

電源插座 可使用外部電源獨立運作 ePy-Lite

IO腳位
支援 2路 UART、3路 I2C、1路 SPI和 4路 PWM及 25路數位 IO，
方便與各種感測器及輸出設備作連接與控制

1-1 認識室內設計師－小拍

ePy-Lite開發板的板載物件說明如下
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ePy-Lite具有多種開發環境，供自造者使用進行編譯、燒錄與驗證程式碼，最直接

的一種方式是在具有網路環境下使用桌機或筆電，開啟 Chrome瀏覽器後，網址欄位輸入

https://www.easy-py.net/ ，即可進入線上實驗室。

ePy同時支援使用平板載體來編譯程式積木，根據平板的作業系統掃描 QR Code，下

載並安裝 PyCode APP，即可使用。
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PyCode介面功能介紹

工具列表中有許多可以選擇的設定

選擇介面的語言，和使用的開發版類型

將寫好的程式碼進行燒錄至 ePy-Lite

導入之前寫好的程式碼

儲存寫好的程式碼

將程式編譯區的積木一次性的清除掉

恢復上一個動作或恢復下一個動作

可切換積木語言和 Python語言

目前選用的板子圖示，也可以從這裡選擇開發板的類型
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積木區有許多現成可以使用的程式積木，靠著積木與積木之間做邏輯堆疊，將積木程式語

言拼圖出來，再從執行的過程中，觀察序列埠視窗是否有誤或是資料顯示。

開始進行積木拼圖前，請先點選介面最右上角的齒輪，進入視窗選單。如果是使用 USB

進行連線的話，在「連線選擇」中必定要勾選「Web USB」這個選項。

將上述的需求勾選完成之後，就可以關閉小視窗，回到積木語言的介面。積木區除了一些

基本的積木外，最後一個積木為「主機板」，主機板內的積木就是 ePy-Lite特有的模組應用，

我們要善用這裡面的模組積木，搭配邏輯思維，將每個創意發想的專題完成。

4



從積木區拉出積木放置於中間時，介面的右邊視窗會出現轉譯後的 Python程式碼，這

讓學習程式的腳步可以更快，如果對程式語言撰寫有興趣的話，不妨可以試著認識轉譯區的程

式碼內容，或是將它們複製到 Python草稿中執行看看。

積木程式完成後，可以點選「工具列」的「執行」，電腦會跳出一個視窗詢問 ePy-Lite

目前連線的 port號碼，每一台電腦的 port不一定相同，若不確定自己的 ePy-Lite現在連

線的 port號碼，可以在電腦中的裝置管理員查看。

選擇正確的 port就可以進行連線，電腦待確認連線之後就會將程式碼上傳，此時我們可

以從序列埠監控視窗中看到程式碼上傳的情況，顯示OK就表示程式碼上傳成功。
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1-2 認識小拍的擴展板

每個設計師都有自己的「助手」，目的是要讓設計師的能力可以延伸擴展到更大的範圍。

小拍的助手「擴展板」也是同樣的任務，它會將每個需要電源與接地的模組一一與腳位獨立出

來，並且使用防呆的快接座來銜接電路，避免因為接線錯誤導致電子模組發生不可逆的損壞，

小拍的功能大大提升，同時讓使用者可以更快發展創客專題。

在進行接線時，請注意每個快接座上都有方向性，可參考下方圖示框起來的位置，同學千

萬不能硬插快接線喔！

緊接著我們就可以進行本次的專題製作囉！
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ePy-Lite 追光器

01 首先我們取出擴充板與追光器底板進行組裝。

02 取出長的一公一母塑膠墊高柱，組裝如下圖，螺絲請鎖在底部。

小拍追光器不是夸父追日，而是透過旋轉雲台設計，讓小拍上的太陽能板可以時

時面向天空中的太陽！其設計原理是透過 4個象限的光強度感測器所偵測到的數據，

來控制雲台的旋轉，達成追太陽光之目的。

為什麼要讓太陽能板總是面向太陽呢？因為太陽能板若能面向太陽，就能讓光轉

電的效率保持最高，各位同學來實作此專題吧！

1.組裝篇2-1打造追光器
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03 將控制水平移動的伺服機馬達鎖在雲台底板，注意螺絲要從底部先穿過伺服機馬達

再穿過木板喔！

04 將半圓形的木片固定在雲台底板上，並將雲台底板放在如下右圖位置，請注意擺放

方向一定要如圖所示方向！

05 使用 4個短的塑膠墊高柱將雲台底板固定。

8



06 接著我們將第二個伺服機馬達固定在如下圖的木片上，請注意螺絲的方向。

07 取出旋轉圓盤的部件。

08 先組裝旋轉平台，請注意擋板上凹槽的相對位置。
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09 將伺服機馬達安裝上旋轉平台，請注意方位：伺服機馬達位在右手邊，接著取出兩

個螺絲，將圓盤底部與隔板鎖起來。

11 取出伺服機馬達裡面的小螺絲，穿過金屬墊片後鎖上伺服機馬達的軸心。

10 將圓盤組裝在雲台底板，注意此時伺服機馬達與底部開發板的相對位置！伺服機馬

達需要位於整個裝置的左邊，同時請注意操作力道與施力位置，不要壓斷圓盤。

10



12 將光強度感測模組鎖在載物平台上。

13 將 4個光強度感測模組用隔板隔開，如下圖。

14 轉到背面，將 4個光強度感測模組接上快接線，請按照顏色接在固定的腳位上，
如下圖。

15 接下來進入最後階段囉，我們拿出載物台的支撐架，注意支撐架上有一大一小的

孔洞，大的孔洞對準伺服機馬達。
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16 取出伺服機馬達裡面的小螺絲，穿過金屬墊片後，鎖上伺服機馬達的軸心如下圖左；

另一端只需要用螺絲鎖上即可，如下右圖。

最後，如果身邊有銲接工具，可以將太陽能板與紅、黑快接線銲接起來，黏在載物

台上。

成品：
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01 組裝完成後，我們可以把光感測器與伺服機馬達的傳輸線接上擴充板。首先我們

將４個光強度感測模組的位置標上註記，同下圖位置，接著將標記的傳輸線插入

擴充板上「AIN」對應的腳位中。

02 伺服機馬達有水平與垂直兩個方向，水平伺服機馬達接在擴充板上 PWM 0 的位
置，垂直伺服機馬達接在擴充板上 PWM 1 的位置。
注意：傳輸線的顏色對應的腳位，咖啡色要接在 GND的位置。

我們完成了所有追光器的組裝，接下來要撰寫程式碼來控制追光器囉！追光器使用一種輸

入與一種輸出，透過偵測光的強度，轉換成類比數值輸入給小拍，小拍會進行邏輯判斷後，控

制伺服馬達旋轉的角度與方向。

2.線路篇2-1打造追光器
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本次追光器上有 4個光強度感測模組，其型號為 TEMT6000，它是一款可對環境光源

進行感測的模組，與一般使用的光敏電阻（Photoresistor）不同處在於它可以針對可見光光

譜進行高敏度的感測，並以類比訊號回傳，在精準度與感測範圍上都比光敏電阻優秀。

請同學打開 Google Chrome後，在網址列輸入 https://www.easy-py.net開始撰寫

程式碼。

點擊 PyCode視窗的右上角齒輪，跳出「設定視窗」，版本請選擇「進階版」，連線請選

擇「Web USB」，完成後點擊設定視窗右上角的叉叉結束設定。

先從積木列中拉出「重複 當」的積木，這是一個不停重複執行的積木，有了它，小拍就會

不停重複執行你要它做的事情。

01 進入 PyCode視窗後，請先完成一些基礎設定。

02 我們要了解光強度感測模組會回傳什麼數值給小拍。

1.光強度感測篇2-2打造程式碼積木
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因為剛才在組裝的過程中，我們將 4個光強度的感測模組接在擴充板上 AIN

（analog IN）0~3的腳位中，因此，我們在執行的內容放入「讀取 類比輸入」的積木。

因為我們需要「看到」感測器回傳的數值，就必須建立回傳數值的積木，稱為「印

出 （print）」。

但我們會發現讀取類比輸入的積

木是無法放進重複執行的內容中，此

時我們需要加入「變數」的觀念，建

立4個變數分別來暫存這些類比數值。

Numbers_代表標記為 1的光強度感

測模組，以此類推建立 4個變數，如

右圖。
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我們將要印出的內容稍微再寫得更詳細一點，加上中文的解釋，各位同學在觀察數值時就

會比較清楚。

完成積木後，將小拍與電腦連接上就可以點擊    ，此時會跳出 USB序列埠視窗，請同

學點選序列埠上的 USB Device，再點選連線，程式碼就會自動上傳了。

因為我們要不停地將從小拍上感測到的數

值回傳到電腦中觀察，所以我們要將 4個設定

變數的積木放進「重複 當」之中，並從邏輯中

拉出「真」與最後加入「等待一秒」的兩個積

木才算是完成。
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伺服機馬達又可稱為舵機，頻繁地被使用在遙控無人機、遙控潛艇或遙控機器人

（手臂）中，指的是可以控制特定的「角度」，改變運動的狀態或是姿態，其效果是

機器人性能的重要影響因素。

伺服機馬達可以分為 180°和 360°兩種，但常會發生程式碼輸入旋轉的角度值

與伺服機馬達實際旋轉的角度不一樣的問題，所以拿到伺服機馬達時，一定會先進行

「校正」，而小拍已經幫大家測試過了！校正的公式為：

上傳程式碼之後，各位同學就可以在 PyCode視窗的右下角看到回傳的數值，這

時候同學可以用食指遮蔽其中一個感測器，觀察回傳數值的變化。

了解校正的公式後，我們可以實際測試伺服機馬達轉動的狀況。這邊為了方便後

面整合追光器的程式碼，引入「函式」觀念。

PyCode填入的數值 伺服馬達實際角度

0 0

135 90

270 180

打造程式碼積木 伺服機馬達篇

 (𝑀𝑀𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜) = 270
180 × (𝑎𝑎𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜𝑜)

2.伺服機馬達篇2-2打造程式碼積木
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函式是一種非常好用的結構，我們可以將公式換算獨立於一個函式中，只需要在主程式碼

中呼叫即可，可大大減少主程式碼的內容，且方便編輯者閱讀。

我們在變數中建立兩個變數名稱：MotorAngle與 angle，根據下圖所示完成積木。

接著我們將數學公式填入函式中進行運算，MotorAngle是我們輸入的角度數值，angle

是伺服機馬達實際轉動的數值。

注意：如果各位同學的函式中沒有出現 angle，請完成以下的動作。

　　接著我們將角度轉換的公式轉換成程式積木的形式。
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公式轉換積木完成後，我們就可以來設定伺服機馬達的轉動，點擊

找到伺服馬達。

從函式中拖曳回傳數值的積木，放入伺服馬達的旋轉角度內，這樣我們只要輸入

角度的數值，小拍就會呼叫 ConverAngle函式進行換算。各位同學可以試著輸入不

同的數值，觀察伺服馬達實際旋轉的狀況。

注意： 同學在輸入角度時，請先輸入 90，再慢慢降低或慢慢提高，觀察數值變化的

同時伺服機馬達旋轉的趨勢。

積木中的伺服馬達 1水平（horizontial）旋轉伺服馬達，腳位為 PWM 0，角度

由從左（0度）轉向到右（180度）。

積木中的伺服馬達 2是垂直（vertical）旋轉伺服馬達，腳位為 PWM 1，角度

由上（0度）轉向到下（180度）。

注意： 如果伺服機馬達在 90度下雲台太過偏向某個方向，各位同學可以將連接伺服

機馬達的部件裝置拆下，以適當的角度重新組裝。
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根據考古研究發現，人類舊時用來計算時間的度量衡為「日晷」，日晷是利用建築物與太

陽位置之間產生的陰影長度、角度來推測時間，甚至計算日期，這麼有智慧的觀察法，如今也

可以沿用到我們的追光裝置上。

同學們可以觀察追光裝置上的光強度感測模組，有一個十字的隔板，此隔板目的就是要與

太陽位置產生陰影，如此 4個光強度感測模組所偵測到的光強度數值就會不同，而不同數值我

們就可以用於判斷雲台要轉到什麼方向。

右圖為追光裝置的邏輯流程圖表，

其中省略的部分是判斷雲台旋轉的角度，

在圖表中有詳細說明。

根據 4個感測器的位置，可以推測八

種旋轉的方向，同學可以從圖片中觀察光影

的差別，判斷模擬太陽的位置。

下表模擬八種太陽的位置與雲台旋轉

的方向，紅色編號代表光強度較強的位置，

黃色編號代表光強度較弱的位置。

3.整合篇2-2打造程式碼積木
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實際圖 感測模組的編號 雲台轉向的方向

強光源位置：3號、4號

垂直向下偏轉（角度增加）

弱光源位置：1號、2號

強光源位置：2號、4號

水平向左偏轉（角度減少）

弱光源位置：1號、3號

強光源位置：1號、2號

垂直向上偏轉（角度減少）

弱光源位置：3號、4號

強光源位置：1號、3號

水平向右偏轉（角度增加）

弱光源位置：2號、4號

強光源位置：4號
水平向左偏轉（角度減少）

垂直向下偏轉（角度增加）
弱光源位置：1號、2號、3號

強光源位置：3號
水平向右偏轉（角度增加）

垂直向下偏轉（角度增加）
弱光源位置：1號、2號、4號

強光源位置：2號
水平向左偏轉（角度減少）

垂直向上偏轉（角度減少）
弱光源位置：1號、3號、4號

強光源位置：1號
水平向右偏轉（角度增加）

垂直向上偏轉（角度減少）
弱光源位置：2號、3號、4號
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開啟 PyCode編譯視窗，將前章節提到如何轉換角度與光強度感測的積木完成。我們要

在程式設計上做 4項改變：

完成初始化的程式碼後，我們開始設計旋轉角度的程式碼，下表為八個方向的程式碼撰寫

方式。

注意： 積木中伺服馬達1的方向是水平（horizontial）旋轉，腳位為PWM 0，角度由左（0

度）轉向到右（180度）。

積木中的伺服馬達 2的方向是垂直（vertical）旋轉，腳位為PWM 1，角度由上（0

度）轉向到下（180度）。

將光強度感測變數以位置作為變數名稱，讓光強度數值與實際位置更直覺，例如「right_

up」為右上角的光強度感測模組，編號為 1。

分別將垂直方向（vertical_direction）與水平方向（horizontial_direction）的角度

初始化設定為 90度。

設定一個光強度閥值（Threshold）為 1000，目的在於只要實際光強度大於 1000時，

判斷為強光源，小於 1000為弱光源，未來各位同學需要以實際光強度下去做判斷，修改

閥值的大小。

 我們將兩個伺服馬達的初始化角度設定完成，完整的程式碼如下圖。

1

2

3

4
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實際圖 程式積木

判斷與旋轉角度的積木繁多，請各位同學耐心、細心地將程式碼完成。
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完成旋轉角度的程式積木後，我們將這一長串的積木程式拖曳到「輸出 建立字串」與「設

置 伺服馬達 1 旋轉角度」之間，如下圖所示。

最後，如果角度不斷相加超過 180度，或者角度不斷相減小於 0度時，就會出現「邏輯

悖論」，雖然程式碼並沒有錯誤，但因為邏輯錯誤導致機構運行錯誤。因此我們分別建立兩個

函式 limit_horizontial與 limit_vertical來取角度的極限值。
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高雄女中彈性課程教師

高雄市立楠梓國中自造教育及科技中心無人機 AI影像追蹤師資研習講師

高雄市立大樹國中自造教育及科技中心資訊領域教師增能研習講師
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高雄市立壽山國中機器人社團教師

高雄市立小坪國小科技教育學習活動講師

屏東市高級中學創意自走車教師

屏東縣南榮國中創客社團教師

1-1 認識創客設計師 -小拍

1-2 認識小拍助手 -擴展板

ePy-Lite 開發板

1
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2-1 打造追光器

 1 組裝篇

 2 線路篇

2-2 打造程式碼積木

 1光強度感測篇

 2伺服機馬達篇

 3 整合篇

ePy-Lite追光器

7

13

14

17
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樹德科技大學電通系兼任講師

國立高雄師範大學光電與通訊工程研究所碩士

Contents

現職

學歷

經歷

ePy-Lite追光器程式碼在

雲端中可自行下載，程式碼

內容如有任何問題，歡迎寄

信向我詢問。

雲端連結： https://url-m02d.hle.com.tw/6p 

E-mail  tjgjre@gmail.com

設定完成後，將兩個呼叫函式積木放置在「判斷旋轉角度」的結尾、「設置伺服

馬達 1旋轉角度」之前。

後記：

伺服機馬達旋轉的角度需要透過實際測試和觀察不斷進行微調，因此 limit_horizontial

與 limit_vertical不一定是設定從 0度和 180度，也許只有 60到 150度。

當小拍連接到電腦後，各位同學請勿強轉伺服機馬達，如此會造成伺服機馬達內部齒輪

脫軌，導致不可逆的損壞。

光強度的閥值（Threshold）預設是 1000，但實際放在太陽底下後會基本強度就已經

超過 1000而導致裝置運作出現錯誤，因此各位同學在教室內使用手電筒測試程式碼皆

沒有問題後，可以將裝置放在太陽底下依實際數據調整 Threshold的大小。

1

2

3
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    全國千位學生眞實反饋：
    搭配有效錯題複習，成績進步顯著。

   全國超過百位老師：
   有效智慧顯討，確實掌握學習問題。

#教育部 #生生平板 #校園數位內容與教學軟體採購

Lite

產品最成熟內容最完整

個人學習歷程雲端化

全國市佔高使用校最多

(02) 82282575

全學科、全冊次提供
多版本：翰林版、適康、適南

完整測驗紀錄
個人錯題庫
各科學力分析
系統數據成果回報

新北：精進計畫指定試辦系統
台中：每 3 間就有一間採用
高雄：每 2 間就有一間採用
屏東：每 2 間就有一間採用

洽詢專線 專人服務 貴校服務業務或掃描加入專屬LINE@

全臺                                        國中使用中！

導入使用模式最明確

增Ａ減Ｃ
國三會考衝刺
拔尖扶弱

超過 165 所

\ 翰林提供試營運評估，透過專班、年級試營運，立即能體驗系統的好處 /

想了解更多，歡迎透過以下方式聯絡我們

市場多年經驗服務成熟

老師、學生教育訓練
教師群組即時問答
系統專屬顧問業務

老師有效掌握班級狀況

派發任務監督管理
班級智慧檢討
學力分析方便管理學生自學
課程中心週管理

搭配學校平板
普及運用

管理端至使用
者皆好用

使用表現成效
數據化呈現

三大目標需求

    學生透過系統建立個
    人歷程，淸楚錯誤試
    題與學習弱點。利用
    系統複習，段考成績
    明顯進步。

   經老師善用，系統已
   成為校園增 A 減 Ｃ 的
   一個關鍵輔助系統。

        生生平板進入第二年採購，針對 「教務優化」、「教
學效率」、「學生自學」、「測驗無紙化」，找適合的 「學
科」 數位系統？
三大採購需求、六大必買理由，TEAMS Lite 皆符合！ 

智慧感測教學手冊

96241011-32

快搜

或掃 QR Code 下載電子檔

期刊大師


