
 

 

Body 

✓ 画像認識用のカメラを二個に増設 

→ 画像認識の精度の向上 
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✓ スラスターを５つに増設  

→ 機体の姿勢コントロール性能の向上 

 

 

画像処理 

 

1. 特定の色領域を抽出 2. 各種演算でノイズを排除 

3. 画像の連結領域を検出、小さな領域を削除しラベリング 

 

✓ PID 制御を採用 

→ 正確なモーター制御 

✓ 取り外しの容易なメインボード 

→ メンテナンスが簡単に 

Waqua-kunⅡ 

・画像から得たターゲットの 相対位置情報 

・センサーデータから得た 姿勢角情報 

→ 進行方向を判断。モーター制御用マイコンに指令を送る。 

OS: Windows 7  

使用言語: C# (WPF) , C++ 

依存関係: OpenCV 2.4.10, OpenCvSharp, 

.NET Framework 4.5, Livet 

 

メンバー: 齋藤恭介,白石篤至,辻雄太,新島大樹,千坂大智  

協力(敬称略): 影森徹(顧問),鈴木博嗣,荻野剛  

 

物体を特定の色の塊として検出。ある程度大きな塊の中で、目標物

の形状（円形、矩形等）と最も近いものをターゲットと判断する。 

 

機体制御 

 

System Structure 

Software 

 


