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前言
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前言

近幾年的流行美式卡通《Rick & Morty》

是一部融合科幻未來元素的卡通，

儘管有些超乎現實邏輯，但創意的來源有時候就由此而生。

我們的奶油機器人參考了其中角色Rick發明的機器人之一

雖然不能穿越時空，但他可以幫你拿奶油!



https://www.youtube.com/watch?v=3ht-ZyJOV2k



製作流程&架構
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架構

Micro:bit 2.0
HuskyLens AI

辨識鏡頭

Micro:bit
語音辨識模組

登月小車

MG90S

伺服馬達 超音波測距模組
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理論探討
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行動模組

影像辨識

語音辨識

馬達控制

外殼



行動模組
MICRO:BIT MOON-CAR
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Micro:bit2.0

12

處理器：nRF52833

記憶體：512KB快閃記憶體

128KB RAM。

無線通信：Bluetooth 5.0

I/O：25個（4個GPIO，PWM， I²C ，SPI，3V）



登月小車
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由Micro:bit控制

超音波感測模組

邊緣偵測



超音波感測模組
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發射出40kHz的聲波

由接收器接收反射回模組的聲波

計算聲波由發射到接收的時間差得出距離



影像辨識
HUSKY LENS AI
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HuskyLensAI
處理器：Kendryte K210、

台積電超低功耗28奈米製程
卷積神經網路學習
功能：人臉識別、物體追蹤、物體識別、巡
線追蹤、顏色識別、標籤識別

鏡頭模組
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卷積神經網路學習
卷積是一種數學的運算，可對資料做特徵的萃取，

萃取出來的特徵會被送到下一個卷積層

做進一步的特徵萃取

卷
積
層

池
化
層

全
連
接
層



卷積層
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卷積核

進行特徵擷取

控制方法：填補、步幅控制
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池化層

切分池區

下採樣

保留顯著特徵
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全連接層

分類重點特徵

調整反饋權重



語音辨識
Micro:bit語音辨識模組
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Micro:bit 語音辨識模組

通訊介面：I2C
工作電壓：3.3V
模組核心：SNR3512M
透過登月小車連結到Micro:bit
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語音辨識模組



馬達控制
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MG90S
伺服馬達

扭力：2.1~2.5KG(依電壓大小而決定)

使用電壓為DC 4.8V~6.0V

轉動速度：0.1秒/60度(4V)

0.08秒/60度(6V)

最大轉動角度為180°

使用I²C通訊界面
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伺服馬達

輸入交流脈衝訊號就能控制舵機輸出對應的位置量



26

PCA9685

I²C通訊界面
十六個伺服馬達擴充位置

由微控制器輸入訊號，外接電源推動馬達

手動更改控制位址
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I²C（Inter-Integrated Circuit）
積體匯流排電路

一種串列通訊匯流排

以兩條線 SDA（data）/SCL（clock）進行通訊

以匯流排形式連接，允許多個主端與多個從端

SCL為High時,SDA 需持訊穩定不變,供對方讀取資料

SCL為Low時,SDA可以改變資料

SCL為High時,如果SDA 有動視為特殊狀況

此時SDA由High轉Low視為Start條件

此時SDA由Low轉為High為Stop條件

以 8+1 bit為一組來傳送資料

8 位元資料外加 1 位元由接收端發送的ACK確認收到



外殼
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激光寶盒
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雷射切割圖
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成果展示
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HuskyLens

超音波感測器

MG90S伺服馬達
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總結
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遭遇困難&解決方法



38模板偵測

特徵點偵測

VIA Pixetto
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Q&A
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