
尋找中華瑰寶 -
AI 象形解密
深入探索中華文化的象形文字奧秘

結合編程教育與人工智能的跨學科活動



學習目標

• 掌握人工智能影像分析

    學生透過人工智能鏡頭進行物件識別，理解影像處理
原理與應用場景。

• 培養自主學習精神

鼓勵學生主動查詢分析結果，提升自主學習與探究能力。

• 提升學習動機與創意思維

教師強調學生參與，鼓勵提問與問題解決，促進創新能
力。

• 培養批判性與創新能力

協助學生面對科技挑戰，具備批判性思維與創新能力。



科技教育與自主學習

• 科技教育結合人工智能

     課程融合人工智能與影像識別技術，提升資訊科技能力。

• 推動自主學習

     強調學生主動查詢與探究，培養積極學習態度。

• 教師引導設計活動

     教師指導學生設計測試方案，促進批判性思維。

• 跨領域學習優勢

     人文科及資訊科技科跨領域學習，提升學生未來學術與職場競爭力。
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To play



使用工具介紹

工具名稱 功能

已訓練的KOI 人工智能鏡頭
將貓或狗的相片呈現在鏡頭前，鏡頭會運用其內置的人工智能模型進
行即時分析，判別圖像內容並產生識別結果。

robot:bit 擴展板
連接鏡頭與 micro:bit，robot:bit 根據收到人工智能鏡頭識別結果的訊號，
透過編程將結果轉化並傳送到 micro:bit 顯示裝置上。

micro:bit 微型電腦開發板
顯示人工智能鏡頭識別結果



【KOI 2 x Teachable Machine 】

KOI 2 已新增支援 Teachable 

Machine 圖像分類模型！
老師可用最直觀的方式帶學生做 AI，
只要透過 KittenBlock 編程平台完成圖
片收集與模型訓練，
就能把 AI 分類功能帶到 KOI 2，上機即
可做到即時辨識、分類與互動控制，快
速完成可展示的 AI 專題成果。



利用人工智能攝影鏡頭進行物件辨識

測試次數 結果

1

2

3

4

5

6

1. 利用人工智能攝影鏡頭，瞄準貓及狗的相片。

2. 當鏡頭瞄準貓的相片時，micro:bit 會顯示「cat」字樣；

3. 當瞄準狗的相片時，則會顯示「dog」字樣。

4. 若瞄準其他物件，相應地會顯示「X」。



To think



學習範疇與課程定位

學習範疇 學習內容

科技與生活 透過人工智能鏡頭和影像識別技術，學生能夠認識科技在日常生
活中的應用，並理解其對社會發展的影響。

資訊科技素養 培養學生運用資訊科技工具的能力，提升解決問題和自主學習的
技巧，包括程式設計、數據分析及影像處理等。

跨學科學習 結合人文、數學、設計與，促進學生多角度思考及綜合運用知識，
實現STEAM教育的理念。

文化認知與傳承 通過象形文字的探索，增進學生對中華文化的認識，培養尊重和
欣賞傳統文化的態度。

創新與批判思維 鼓勵學生主動探索新知，培養創新精神及批判性思維，以適應未
來社會的多變挑戰。





人工智能鏡頭負責
甚麼工作? 1. 拍攝影像

2. 影像分析

3. 比對模型

4. 輸出結果



為甚麼要「訓練」人工智能鏡頭?

因為人工智能不是天生就懂得辨識，而是:

 收集大量圖片

 多角度、多光線拍攝

 不斷練習與修正



如何訓練人工智
能攝影鏡頭進行
物件辨識？

 資料收集：

大量收集相關的圖像資料。這些圖片可以來網路資源或自行
拍攝，務必涵蓋各種不同的角度、光線和背景，以確保資料
多樣性。

 數據預處理：

將收集到的圖片進行格式統一、大小調整、去除旁邊其他無
關的圖案等。這樣能提升後續模型訓練的效率和準確度。

 模型訓練：

將標註好的資料輸入模型，開始進行訓練，並利用驗證集監
控模型表現。

 模型評估與優化：

訓練完成後，需利用測試集評估模型的識別準確度。若結果
不理想，需進行優化，例如增強資料、調整模型結構或參數。

 模型部署：

將最終訓練好的模型嵌入AI攝影機中，確保系統能即時處理
學生拍攝的圖像並給出準確的識別結果。



利用人工智能攝影鏡頭進行物件辨識的例子



To make



使用工具

工具名稱

KOI 人工智能鏡頭

robot:bit 擴展板

micro:bit 微型電腦開發板

象形文字範本 



訓練模型

針對人工智能鏡頭進行模型訓練，

讓鏡頭能夠辨識不同的象形文字。

學生可透過圖像標註及數據收集，

建立一組訓練資料，再使用人工智

能平台將資料上傳並訓練模型。

完成訓練後，鏡頭便能即時識別新

的象形文字圖片。



“

”
A. 編程 - 初始化裝置

資料索引與管理



1. 初始化裝置 – 連接 KOI 鏡頭及 MR
初始化 micro:bit 與 robot:bit 擴展板之間的連接，確保裝置能順利接收來自人工智

能鏡頭的訊號。



2. 初始化裝置程式
設定人工智能鏡頭的模式

設定鏡頭的模式為「圖像辨識」，可以正確地接收(Rx)和傳送(Tx)訊號，並將象形文字的識別
結果準確地傳遞給後端顯示裝置(micro:bit)，確保整個人工智能辨識流程順暢進行。

用號顯示初始化完成成功。



3. 加入索引值(index)
「索引值index」用於集合資料的位置。

 在這個人工智能鏡頭與  micro:bit 

的應用情境裏 ，索引值用來記錄目

前辨識到第幾個象形文字。

 例如，當鏡頭辨識到第一個象形文

字時，index 標記為 0，第二個則

為 1，藉此記錄象形文字出現的順

序，如此類推。

完成初始化，就開始編排「索引值」。

在micro:bit 上顯示目前圖像的索引值



4. 運用資料索引與管理
 程式中運用「索引值（index）」來管理和紀錄每一個 辨識資料在集合中的位置。

 當使用者按下按鈕B時，人工智能鏡頭會立即啟動圖像辨識流程，將當前畫面中的

象形文字進行識別。

 識別結果會根據目前的索引值（index）儲存到集合資料中，第一個象形文字的索

引值標記為 0，第二個則為 1，如此類推。確保每一個象形文字都能精確地對應到

其出現的順序，這個索引值方便我們存取資料。



5. 資料索引與管理
 按下按鈕A觸發「開始辨識」

的指令，讓人工智能鏡頭啟

動圖像辨識功能，開始接收

即時畫面中的象形文字。

「索引值」由零開始記錄了

象形文字。

每當按下按鈕A 一下，「索

引 值 」 會 加 一 ， 並 在

micro:bit 上顯示相應的「索

引值」。

這個動作會由「索引值」0
到最後一個值19為止。（共

20個象形文字）

在訓練過程中，每處理一個象

形文字，索引值就會加一。由

於總共有20個象形文字，索引

值會從0遞增到19。當處理完第

20個象形文字後，索引值已經

達到最大值19，此時如果還有

新的象形文字需要處理，系統

會將索引值重設為0，重新開始

新一輪的計數。

在micro:bit 上顯示目前圖像的索引值



6. 資料索引與管理
 當按下按鈕A+B時，當前辨識到的圖像

以及其對應的索引值會一併儲存下來。

這樣不僅保留了象形文字的圖像資料，

也能追蹤每一個圖像在集合中的位置，

方便之後查詢與管理。



參考：完整程式



7. 把程式儲存到micro:bit

在左下角選擇 Connect Device 



利用usb 線把micro:bit 連接到電腦，並把
程式下載到micro:bit 上 。 

1.繼續

2.配對

3.連接
4.下載
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B. 訓練AI模型



開始訓練AI模型
1. 開啟robot:bit 及人工智能鏡頭電源，等待初始化及設定索引值成功後，micro:bit 會先後顯示 

和             圖案。

2. 按 B 按鈕，紀錄象形文字圖案。

3. micro:bit上顯示 「0」，拍攝的相片將會儲存到索引「0」的位置。

4. 拍攝完成後，按A按鈕，索引值由「0」跳去「1」，準備拍攝下一個象形文字。

5. 完成拍攝所有象形文字後，同時按A＋B 按鈕，把所有照片儲存起來，成為完整的圖像數據集，這些

資料將作為後續人工智能模型訓練的依據。

為甚麼在物件辨識中，需要多次拍攝
同一個象形文字，而不是只拍一張？
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C. 編程 –識別象形文字



1. 初始化人工智能鏡頭

➢ 編寫一個利用 micro:bit 及 robot:bit 擴

展板連接人工智能鏡頭。

➢ 讓人工智能鏡頭，能夠自動識別和判

斷象形文字，並將識別結果透

過micro:bit顯示。



2. 控制人工智能鏡頭

當按下A按鈕時，micro:bit會顯示象形文字對應的索引值。



參考： 完整程式



4.儲存完整程式

• 將程式碼儲存到 micro:bit 裝置中

• 此程式碼主要用於檢測人工智能鏡頭是否能準確識別並
讀取顯示的文字內容。

• 當 micro:bit 接收到來自鏡頭的資料時，會進行分析並判
斷文字的正確性，從而確保鏡頭的識別功能有效且精確。



當鏡頭成功辨識到象
形文字時，辨識結果
是如何傳送並顯示出
來?

思考題(1)



在測試過程中，你觀察到哪
些因素（例如光線、角度、
距離）會影響人工智能鏡頭
的辨識結果？

思考題(2)



如果同一個象形文字
在不同情況下被辨識
成不同結果，你認為
原因可能是甚麼？

思考題(3)



To reflect



自評

任務 成功的 

我能夠正確連接 micro:bit、robot:bit 擴展板及人工智能鏡頭，並確保裝置能正常運作。

我能理解並解釋人工智能鏡頭如何透過串口與 micro:bit 通訊，以及如何即時接收象形

文字的識別結果。

我能順利完成按下 A 按鈕時，micro:bit 顯示對應象形文字索引值的功能。

我在測試不同象形文字時，能正確判斷 micro:bit 顯示的數字是否為對應的索引值。

我能反思過程中遇到的困難，並提出改進的建議。

請同學根據本次活動完成情況，進行自我評估：



思考問題

1. 舉出人工智能影像識別可以應用在生活上的例子。

2. 你認為人工智能影像識別有哪些優點和限制？

3. 你認為在人工智能鏡頭辨識象形文字時，索引值（index）扮演了什麼樣的角色？如

果沒有使用索引值，會有哪些困難？

4. 請說明在本次活動中，人工智能鏡頭與 micro:bit 之間通訊的過程中，有哪些步驟容

易出錯？你會如何避免這些錯誤？



思考問題

5. 如果你發現 micro:bit 顯示的數字與你辨識的象形文字索引值不一致，你會如何判斷

     是裝置故障還是操作錯誤？請說明你的推理過程。

6. 如果在測試過程中發現某個象形文字經常無法正確識別，你會如何改進？

7. 你認為人工智能鏡頭辨識象形文字的流程中，還有哪些可以改進或加強的地方？



建議活動

AI象形文字尋寶挑戰賽
活動流程
• 教師預先準備數組不同的象形文字圖片，並將它們隨機分布於教室或校園各角落。

• 學生分組，每組配備一套KOI人工智能鏡頭、Robot:bit擴展板及micro:bit開發板。

• 由學生透過AI鏡頭掃描指定區域中的象形文字圖片，鏡頭即時識別並透過Robot:bit將結果訊號

傳送至micro:bit顯示。

• 每組需根據micro:bit顯示的結果，依序記錄已找出的象形文字及其出現次序（利用index索引

機制）。

• 最先完成所有象形文字辨識並正確紀錄順序的小組獲勝。



建議活動

生活物品AI辨識實驗
活動流程
• 學生各自攜帶一種日常生活用品（如文具、水壺、玩具等）至課堂。

• 將物品的多角度照片交由KOI人工智能鏡頭進行辨識與資料蒐集。

• 引導學生利用圖像標註工具製作訓練資料集，並在AI平台進行模型訓練。

• 訓練完成後，學生可用AI鏡頭即時識別同類型但不同外觀的新物件，觀察模型的成效與誤差。

• 討論如何優化模型（如增加樣本數、改善燈光、拍攝不同角度等）。



建議活動

跨學科主題式專題探究

活動流程

• 根據課程主題（如生態環境、古文明、生活安全等），分組規劃AI圖像識別專題。

• 學生利用KOI人工智能鏡頭蒐集相關圖片（如校園植物、生態池生物、歷史文物等）。

• 結合micro:bit設定不同互動裝置（如聲光提示），提升學習情境之趣味性與臨場感。

• 將辨識到的結果製作成展示板、數位作品，或設計互動遊戲（如「認識植物大挑戰」）。

• 成果發表，分享收穫與學習心得。



Mr. STEMer Micro:bit 
AI 編程大賽 2026

截止日期: 31.5.2026

比賽日: 4.7.2026(星期六)

地點:天主教領島學校



回顧
Mr. STEMer 

Micro:bit 
AI 編程大賽 2025
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