
動作重現

文文盃複審報告



研究問題

1. 用樂高做出一個能模擬人類手臂的

機器人

2. 用加速度和角速度感測器，辨認出

操控者的動作

3. 利用程式語言python讓機器和感測

器動作同步



控制流程 -- 概念

資料收集
(Rabboni->PC)

資料分析
(PC)

資料輸出
(PC->EV3)



資料收集

1. 透過Vscode + python連接Rabboni, 擷取資料

2. 每0.1秒擷取一點, 連續200點共20秒(可調整)

3. 記錄成excel輸出

結果範例:

##AccX AccY AccZ GryX GryY GryZ

0 0 0 0 0 0

0 0 0 0 0 0

0.0578 0.035461 0.980896 -0.87738 0.190735 1.312256

0.066589 0.042419 0.976379 -1.20544 0.228882 0.747681

0.067749 0.03479 0.99115 -2.86102 0.389099 0.274658

0.046326 0.024963 0.987 -1.38092 0.87738 -0.81635

0.057678 0.029175 0.990967 -0.21362 0.411987 0.869751

0.060303 0.033325 0.978516 0.473022 0.701904 1.564026

0.06134 0.032959 0.98291 -0.26703 0.846863 1.091003

0.064148 0.036865 0.977661 -0.85449 0.50354 0.87738

0.057861 0.030579 0.986755 -1.38855 0.854492 0.335693



資料分析

GYR: 角速度累積並平均成轉動速度

結果範例 :

水平來回移動, X軸有明顯移動

Y/Z軸的資料是因為手的震動或移動角度偏移而少量出現
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資料輸出

搭配ev3dev, 可以在Lego EV3機器上跑python程式
https://www.ev3dev.org/
將分析結果傳輸進Lego EV3機器中

1. 目前只使用X/Z軸, 還未開發Y軸

2. EV3馬達反應速度最快0.25秒，降低每次移動間隔時間,，

動作更明顯

https://www.ev3dev.org/


控制流程 -- 實作狀況

資料收集

(Rabboni->PC)

資料分析

(PC)

數值計算

(python)
EV3移動

用演算法處理
計算結果，並
存成馬達參數

檔

同步

非同步

在EV3上執行
python，讀
參數檔，輸出
控制馬達速度

受於EV3限制，
無法以藍芽同步



同步程式部分

~直接透過電腦發出指令給EV3



同步控制流程

Rabboni PC EV3USB WIFI



Rabboni

1.Rabboni藍芽反應太慢

2.每次配對需要花很多時

間(連接失敗率高)

1.用USB會受USB線長

度的限制(操作無法

離電腦太遠)

經過以上幾種考量使用USB

bluetooth

USB

Rabboni程式



電腦資料處理與程式

2.判斷操作者手
部動作(收集時
馬上判斷)

1.將數據收集 3.將判斷結果傳給EV3

(傳輸命令時再次收集資料)



EV31.接收命令

2.對應馬達轉動

3.等待再接收下個命令

連接
手臂
馬達

接WIFI線
(準備接收命令)







開發過程中遇到問題

1. 原本想要做到連動，但一開始沒有
成功

2. 原本想要使用多顆Rabboni

遇到問題 : 目前硬體程式不支援

遇到問題 : 樂高EV3無法不斷的用藍芽從電
腦獲得最新的移動指令



開發過程中解決問題

3. 打通環境EV3DEV

4. 學習Python程式語言

問題 : 未學過python程式語言，從最基本概
念開始學起

遇到問題 : 網路上的資訊不多，且都為國外
網頁，花許多時間嘗試才打通EV3DEV環境
與API使用



未來繼續發展方向

優化動作判斷演算法
--更深入了解演算法背後的原理
--運用更多加速度/角速度值(目前只用兩
軸之加速度)

增加馬達，讓動作更逼真(機構上有六顆
馬達)



附錄



研究動機

我們2020年中參加了AIot智慧

物聯創意競賽，主要研究目標為——

「用角速度和加速度感測器操控一個

能同步，並複製動作的機械手臂」，

在老師的指導下，雖然已有不錯的成

績，但覺得可以將手臂做的更精準、

細緻，因此在尋找研究主題的過程中

以「用角速度和加速度感測器操控機

械手臂」為主要研究目標。



研究動機

在研究過程中，發現一則有關「

動作感測」的文章，看到此文章有傑

出的表現成果，於是對「動作感測和

呈現」產生了好奇心，想要知道

Rabboni是否能運用在此研究主題上

，因此展開相關的研究探討及實作。



應用技術與知識

硬體-馬達與齒輪控制等機械原理

軟體-Python撰寫

軟體-Visual Studio Code的使用Excel資
料整理

演算法-取樣概念、濾波器等訊號處理、
直線等加速度移動定理



控制流程(上次比賽)

Rabboni Scratch EV3主機 機器手臂

Scratch link不通

EV3程式紀錄數值

手動填入
官網討論 : 
Scratch Link跟EV3不通



程式概念(上次比賽)

Rabboni

獲得0.05秒加速度
Acc X/Y

Scratch

累積連續5筆0.05秒
加速度Acc X/Y

移動速度= 累積平
均加速度*時間
(0.05s)*常數倍率

輸入手臂移動
馬力= 移動速
度 * 常數倍率

EV3

成功使用Rabboni
控制樂高手臂


