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計畫重點：本計畫研發具隨機取放智慧視覺嵌入式控制器系統，發展智慧型高強健性之演算法則，

整合國產工具機控制器，成為創新 (1+2) 工具機控制器，具體提升產品的性價比與競爭

力，同時具備自動化光學檢測能力，以及執行彈性任意堆疊物件自動取放之機械手臂。

效益 /特色： 本專題提供三項關鍵技術之突破 :

 1. 對散亂堆疊中複雜幾何形貌物件之自動工件姿態偵測、辨識與夾持。640x480 之三

維影像 1.0 秒內完成一個場景之物件之偵測與姿態識別。

 2. 三維目標物件使用多角度拍攝得其點雲資料，並開發其演算法，使不同面向的點雲

可結合成完整描述此物件的點雲物件，利用此結合的點雲物件當目標物，未來探頭

偵測此物件得到部分視角點雲時，可用此目標物來辨識量測到的部分視角點雲，以

獲得到工件之姿態和位置，讓機械手臂可以自動取放 

 3. 能一機同時完成上述兩項工作。本技術可有效提升工具機自動化能力，滿足現今工

業 4.0 時代所需少量多樣之製程技術需求。

教授專長： 精密量測、自動化光學檢測、機器視覺與影像演算、光機電自動化系統之設計與整合

( 圖 1 ) 機械手臂與非接觸式光學探頭整合新代控制器

(A) (B) (C)

( 圖 2 ) 三維影像與其偵測結果可立即顯示於新代控
制器系統之人機介面上

物件量測點雲原理 

本計畫使用雷射光配合繞射光學元件產生隨機光斑，同時利

用三角取像的方式架設取像元件，藉由三角法量測的方式建

構資料庫，進行比對後計算出深度資訊產生點雲。利用正交

投影圖像、分水嶺算法以及標記的演算法切割點雲資訊，進

行即時的三維點雲之物件分割。接著以高效率的視場角直方

圖執行特徵匹配之物件偵測，最後以遞迴最近點法 (ICP) 來
遞迴最近點執行物件辨識。

點雲分割結合點雲比對解決過度分割的問題 :
A 圖使用演算法分割點雲，但是會有過度分割的

問題，利用 CAD 點雲比對量測物件點雲知悉是

兩個物件 ( 如 B 圖 )，重新處理 A 圖將過度分割

問題解決 ( 如 C 圖 )。

點雲輪廓姿態偵測、辨識與夾取演算法 

探頭架構如下圖

與新代控制器結合 

辨識特定物件

隨機放置堆疊物件及物件辨識圖

具隨機取放智慧視覺嵌入式控制器系統之研發
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