
로봇공학 응용

장기홍, 전승환



•장기홍 40%

• Avr

•전승환 60%

• 하드웨어 설계

• PC 영상처리



영상 처리

Algorithm



하드웨어

• 1. 모터 업그레이드

• 2. 프레임 재설계

• 3. P control



영상처리

Python



영상처리

RGB image

lazer cross

Atmega 128



Camera calibration

after before



영상처리

RGB gray



영상처리

Adaptive threshold mopology – close



영상처리

Contour

길이 > 200

Labeling

200 < 면적 < 600



영상처리

RGB HSV



영상처리

빨간색 영역 추출 labeling



영상처리



하드웨어

XM430-W3350-T



하드웨어



하드웨어



Avr

Atemga 128

“𝐶𝑥 𝐶𝑦 𝐿𝑥 𝐿𝑦\n”



기존



Avr

Receive data

Error =
cross position – lazer position

Motor control
0.0879°



Avr

Receive data

Error =
cross position – lazer position

P control

Kp = 0.015



Q & A


