
六足機器人
組別:智控組-10    組員:李奇勳、許叡民

此機器人主體架構為3D列印，材料為PLA，電池為3.7V鋰電池與Mega2560開發版。
在神經網路部分，由Keras、Tensorflow、Tensorflow_Lite為主，在加速度的運算上更加深

入研究，加上更多數據庫及更複雜模型，進而達到手勢辨識的能力，並且透過藍芽通訊讓機器
人進行移動。在自製機器人這部分，考驗的不是哪一方面很精進，而是對於所有能力的綜合表
現結果，對於我們未來，無論是手作能力還是工作上解決問題皆有幫助，無論是馬達動作的調
整、神經網路的參數等等。從細節中去分析問題點，並且解決掉問題。在神經網路的應用方面
後續可以延伸至手套上安裝，進而實現更加便利，就能夠控制機器人，後續加上夾取物品將會
更具有價值、並且精進其動作與電路系統，讓外觀更具有特色，我們相信其展示會很不錯。
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訓練程式：
當按下按鈕後，透過變數的轉換，
使其按鈕指讀取暗下的那瞬間，
開始讀取加速度數值到Serial視
窗，並設定數值最大長度，方便
後續訓練數值長度統一。

原始數據：
為了程式撰寫方便，及考慮到程式過多會有
延遲的情況發生，故每行數據的結尾都仍然
會有”, ”，因此需透過程式進行後處理；
另外，數值最大長度，代表”, ”分割的三軸
加速度數據不會超做35次，共105個三軸加
速度數值。長度觀察不一樣是因數據大小不
同而看起來有所不同。

處理過後的數據：
透過程式進行數據後處理，其中包含：清除句
尾”, ”，若數值未達35次，補”0.0”，若大
於35次，將截斷數值。讓數值維持105行。

數據後處理及正規化數值：
將數據先進行行數打亂，因數據庫蒐集時
可能有個人習慣，目的為處理數據不平衡
；透過正規化數值的處理，讓所有數值都
處於相同的尺度範圍，可以增加模型泛化
能力，同時，將總資料進行區隔。

模型訓練：
在模型中使用了L1L2正則化，用以控
制模型複雜度，避免過擬合；也使用
了ReduceLROnPlateau用以動態調整
學習率，使模型更好達到訓練效果，
也使用了Early_stopping，防止過擬
合，同時也更好調整參數。

實際應用程式：
將模型轉換為.h檔案後，利用TF_Life及修
改訓練程式，讓加速度讀取的程式與訓練
數據時相同，後續利用：
if (strcmp(predictedClass, “☐☐") == 0)
其中☐☐等於辨識結果。

機器人動作程式：
在機器人本體上，
使用了PCA9685，
因此程式撰寫將為
PWM形式，透過
調整脈衝寬度，來
設定伺服馬達的角
度轉動，同時撰寫
藍芽通訊程式，與
遙控器進行連線，
並從遙控器讀取按
鈕訊號or手勢辨識
結果，進而呼叫副
程式，使機器人開
始動作。
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