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OUTLINE

 期末專題任務

 硬體及軟體

 Flow Chart

 策略及演算法

 影像辨識

 Q & A

 實際運作情形



任務及流程

 讓車體向前移動，同時操控4R手臂使其能在停到目標物前時，讓手臂插進目標物之洞裡

 車體擺放在某一位置（可看到目標物）→車子移動到目標物旁→手臂移動並依序插進目標物的
洞裡（大中小）



硬體—設計和零件組

 車體

 手臂

 底座

 馬達



車體



手臂



底座

實際圖 模擬圖



馬達– MG996R、24V DC MOTOR





軟體應用

 Python (上層決策)

 Arduino(底層控制)

 Matlab (模擬)



MATLAB



MATLAB



座標系轉換



座標系轉換



FLOW CHART



車體控制



影像辨識



影像辨識演算法



Q&A



實際運作情形

 請見7/3下午兩點半



THANKS FOR LISTENING


