中國科技大學獎助教師參加校外研習結案報告

	姓    名
	鄭張權
	申請編號

(本欄由人事室填)
	

	
	
	填表日期
	  95 年12 月 1日

	所屬系科
	 電腦通訊系
	職   稱
	主任

	研討會名稱
	第15屆國防科技學術研討會

	研       習       報       告

	無人地面車輛最早是由1990 年美國國防部所提出的計劃，是一種能夠自主或遙控行駛、利用特定裝備執行特殊任務的系統，具有體積小、成本低、任務範圍廣等特點 [1,2]。其中在2005 年美國先進國防研究計劃局 (DARPA)主辦的機器人車輛競賽，應用各類感知器及攝影機等設備，將資訊回饋輸入電腦運算最佳路徑，以閃躲坑洞、溝渠與沙漠中散佈的巨礫等障礙物[3]。無人地面載具所包含領域研究繁多，有道路追跡、GPS/INS 整合導航、障礙感測，等多項研究[4-6]。目前研究重點著重於應用影像辨識能力於碰撞迴避、公路尋跡、導航輔助等應用[7]，本文主要研究在於應用智能分析並結合測距及影像辨識於自主無人載具碰撞迴避之分析。本研究是自動化之應用，結合機器視覺與雷射測距儀應用於自主式無人載具之障礙迴避，當載具接近障礙物時，將觸發事件模
式並由雷射測距儀所量得資料進行障礙迴避之控制。主要研究之目的如下: 1. 利用視覺系統之影像分析辨識道路並控制無人載具之轉向。2. 利用雷射測距儀察覺道路障礙進行載具之障礙迴避。研究中結合測距功能、視覺伺服系統與運動控制之核心技術。1. 視覺伺服:利用視覺系統之影像分析處理後所得到的當前資料或特徵進行控制。2. 測距功能:利用Leica Disto 4a 雷射測距儀打出雷射，反射接受後所得到的時間量測距離。研究硬體架構，以市售之遙控車模擬載具並架設CCD 攝影機與結合視覺系統之影像分析作為自主式無人載具之運動控制，另一架設於載台上之裝置雷射測距儀(Leica Disto4a)，將前方路面之狀態回傳至資料處理器上，結合LabView IMAQ 與VISA(雷射測距儀)之運用，並由LabView 裡的事件觸發模式搖控執行載具狀態控制功能。

	影像分析
1. 影像灰階化：計算每張影像之灰階等級，根據灰階分析調整擷取方式獲得較佳成像品質， 
2. 影像強度處理：計算道路特徵與背景之亮度差，為了更能分辨特徵進行分析，進而加強背景及特徵目標之強度差。

3. 二值化：透過二值化處理把影像只用兩種顏色區塊表現出來，分辨出背景區塊及特徵區塊，進行影像檢測。

4. 腐蝕並且修補二質化過的影像：二值化影像後大概之特徵區塊成形後，影像分析所做區塊修補，補強所需之特徵區塊。之影像，去除雜訊，平滑化、尖銳化等影像變換。

5. 二值化影像反轉：使二值化的兩個顏色正反對調。

6. 質心分析：計算出質心點，(X,Y)座標並輸出參考點進行控制。
本研究中，透過圖像分析與雷射測距儀資訊回饋，機器運動系統達成之障礙迴避。並整合了影像分析、運動控制、介面技術等多項領域， 對於無人地面載具之碰撞迴避完成雛型的研究達成預期之訊6號整合目的。研究過程中實際測試所碰到的問題包括車速、影像處理法則、處理速度，若當車速過快因為所用CCD 傳輸速度加上電腦分析所需時間不夠，某些區塊無法確實分析及控制。
本研究目前在影像處理部份仍有改進空間，未能增進影像處理效果，可再針對雷射有效距離測量點附近區域分析影像，而不考量非相關區域之影像資訊，以增進分析效能。

	備註：

一、研習結案報告請先上傳（教師系統-->教師研究-->學術活動-->上傳研習報告），連同獎助教師參加校外研習申請表，檢附結案報告一份，並經系科主任簽章後，送人事室核銷。

二、此表內容請用電腦key in ，否則恕不收件；研習報告請務必詳述，切勿只填寫大綱。

三、檢附研習相關資料影本(講義、評論內容等相關資料封面及目錄頁)。單一課程累積時數達十六小時以上者須加附研習時數證明。
四、發表論文者請全文影印一份送人事室留存。
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