
包圍體碰撞偵測

(二)實驗方法
         我們先分析和比較它們的優缺點，從中選出一種符合我們應用需求 的方法，
並利用 C CODE 實作出14-DOP包圍盒演算法， 選擇其演算法的原因是因為此演
算法運算時間最短，最適合應用在無人機這種需要快速反應的環境中，再來利用
VERILOG CODE(硬體描述語言)驗證硬體後， 最終進行 APR(自動佈局及繞線)合
成。

(五)硬體架構

Bounding box : 建立包圍盒
Data path :  計算方程式
Control unit : 控制Data Path 狀態
Collide :包圍體碰撞偵測

晶片自動布局

(六)實驗結果
包圍體結果如下

晶片自動布局

晶片數據

(四)模擬規格

         我們所使用的模型是以下這台亞拓科技的M470L V2無人機，之所以選擇此
規格，是因為這台無人機為台灣燈會首次無人機表演，所使用的機型。

上圖 : M470L V2無人機尺問和規格
(七)總結

         這次專題是我們第一次完整的依照 Cell base design flow 設計晶片，過程中
也遇到了不少困難，如最初的電路設計與規 格不符、IO pin 的縮減、Timing 的考
量、運算邏輯的簡化等 等，雖然當下會十分困擾，但經過思考並解決後，也確實
讓我 們學到了不少。希望之後能針對無人機編隊的模擬環境做加強， 模擬更真實
的工作情況。

(一)背景介紹

         在現代的燈會及軍事作戰，無人機已是不可或缺的一項環節，在無人機編隊
飛行的過程中，因無法時刻預測天空中的風速及未知狀況發生，故針對其的防碰
撞系統必不可少，能不用回傳資料，在當下立刻做出判斷，降低碰撞的發生，而
包圍體則能初步先將複雜的物體頂點做運算，從而進行較為簡單的碰撞判斷以增
加判斷分離物體的運算效率。因此我們選擇以無人機編隊的防碰撞偵測系統作為
專題的研究方向。

(三)14-DOP流程圖
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