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개요
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동기



구성

<휴머노이드>
<라즈배리파이>
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구성

<휴머노이드>
<라즈배리파이>

모션제어

로보베이직프로그램

영상처리

- OpenCV

시리얼통신
시리얼통신

- lwiringPi

Raspbian Linux

C/C++



알고리즘



알고리즘구성

영상처리

시리얼통신



- OpenCV

영상처리

시작

영상촬영

HSV 채널분리

이진화

좌표추출

좌표를
파일에저장

원본영상및좌표

HSV 분리화면 이진화



시리얼통신
- lwiringPi

시작

시리얼값수신

수신값

걷기알고리즘 회전알고리즘

R or LW



걷기알고리즘
- lwiringPi

시작

라즈베리파이 휴머노이드

수신대기 W 송신

좌표걸음수
변환

수신대기

걸음수송신
걸음수많큼

걷기

끝



회전알고리즘
- lwiringPi

종
료

시
작

라즈베리파이 휴머노이드

수신대기 R or L 송신

수신대기

받은
값

회전
Y

X

A 송신

종
료

물건
위치
파악

물
건

Y : X송신
N : Y송신

회전반대쪽위치?

A를
받았는
가?

X

Y



시
작

R 송신및회전

회전원점복귀

W 송신및전진

좌표이동

우유버리기

3보후진

우유잡기



시연영상





발전방향



보폭과회전각을이용한좌표측정

자이로센서와적분알고리즘을
통한좌표측정

색상검출

윤곽선검출

발전방향

로보베이직

: 제한적인프로세서이용
컴파일러변경을통한보다능동적인 H/W이용



Q&A


