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摘 要

本論文以實驗室開發出的旋臂式輪椅機器人延續發展。利用圖控式Labview軟體寫出的程式，對機器人前方的障礙物作影

像處理並判別障礙物高度，以做出相應的動作，並在機器人作動時以電子羅盤觀察其三軸的變化。以個人電腦為出發點，

首先利用CCD Camera 配合NI PCI-1409影像擷取控制卡，應用Labview軟體來撰寫系統的控制軟體。首先，利用機器視覺

抓取前方障礙物影像，經由影像前處理後，利用判斷系統去尋找線雷射和障礙物形成位置之空間點，經過座標轉換，得出

作動的CASE模式，而最後藉由NI - Motion PCI-7358 、Panasonic的MSDA043A1A驅動輪椅機器人，達到橫越障礙物的目的

。

關鍵詞 : 機器人輪椅、影像處理、電子羅盤
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