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前言



前言

概念：希望藉由語音就可達成特定的指令動
作，並能夠定位聲音來源到達發聲者位置的聲
控電子寵物。

背景：隨著近幾年來物價一直上升，導致越
來越多人覺得負擔不起養育小孩的費用，因此
大家都選擇去養寵物，所以寵物的存在十分的
重要，而電子寵物不僅能夠減少開銷，也不會
有排泄物處理的問題。



架構



架構

語音辨識 方位辨識 雷切外觀
馬達控制 整合
MP3撥放



電子寵物

Nano 33 BLE 

sense

Mp3撥放器
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重要理論



語音辨識

Arduino nano 33 BLE sense

使用這塊板子作為我們語音辨識的板子。



語音辨識

要在我們的Nano版上進行語音辨識主要分為四
個步驟:

1.指令的語音錄製

2.建立訓練資料的檔案

3.機器學習

4.將zip檔匯入Arduino



指令錄製

錄製重複的指令，以每個一秒的方式切割。



建立訓練資料的檔案

在Anaconda上建立主
要指令的訓練資料，
建立每個指令多達
1500個檔案。



機器學習
將剛才建立
的每一個都
為1500筆資
料的檔案，
上傳至
EDGE

Impulse內。



將zip檔匯入Arduino

最後將建立完成的
檔案經由EDGE

Impulse輸出的zip檔
用Arduino打開，並
上傳至Arduino nano 

33 ble sense 就可進
行實測與應用。



方位辨識

使用 Arduino LM386聲音
大小辨識模組，接收四個
方位的聲音大小，以聲音
大小比較的方式，進行方
位判讀。



馬達控制

以右邊這塊馬達模組進行馬達
控制，做出我們想要的行走動
作。

PCA9685馬達模組



範例



實際



功能展示



初號機



萊納



這裡



過來~~~~~~!!!!!!!



坐下



趴下



遭遇困難



遭遇困難

1. 初期語音辨識的辨識率不如預期

2. 設計外觀及組裝

3. 馬達電源供應不足

4. 寵物活動設計

5. 程式整合



結論與展望



結論

經過半年的努力，從一開始的語音辨識，到最
後的馬達控制與整合，一路上經歷了許多困難
與波折，還好最後成品有順利地做出來，雖然
最後呈現出來的外觀不是很符合當初想做出來
的樣子，但應該做出來的功能，都有成功的做
出來。



展望

1. 減輕整體的重量

2. 增加語音辨識的準確度

3. 將方位辨識增加至8個

4. 有更堅固和好看的外觀
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