
정밀 작업 조명 어시스턴트 : 하이봇

캡돌+i 정윤상, 고광채, 곽호세, 송유찬

소   감

USB 캠

로봇팔 DYNAMIXEL
XL430-w250 *3 
XL330-m288t *2

USB 캠

USB 마이크

네오픽셀 LED

JETSON 
NANO ORIN
& ARDUINO

• 사용자의 손을 따라 다니며 빛을 제공하는 동적 조명 시스템

• 프라모델 조립, 도색 작업중 발생하는 불편함 해소를 목표로 함.

정윤상(H/W 설계) : 한정된 기간, 예산 이라는 압박감.
곽호세(음성인식 Flow) : 좋은 팀워크→좋은 성과.

고광채(로봇팔 로직) : 로봇의 시대가 옵니다.
송유찬(MLP 모델) : 배워온 것을 활용하여 결과를 내는 짜릿함.

기획배경

해결방안

결과

시연영상

사용자 시야 보장

• 작업 영역을 방해하지 않는 거리에서 균일 각도 조사

사용자 손 위치 추적 & 조명 조정

• 실시간 손 추적 & 조명 조사 • 빛의 세기/색상 선택

음성명령 처리

손 실시간 추적

카메라
이미지 추출

MediaPipe & MLP
손 좌표 추출
모터 위치 결정

JETSON &ROBOTIS SDK 
모터 움직임 제어

수동 조작이 필요 없는 시스템 조립, 도색, 전시 등
상황에 맞는 조명 선택 가능

자유로운 작업 영역 제공

마이크 
음성 수신

Google Speech API 
  음성 명령 파악

JETSON & ARDUINO 
음성 명령에 따른

동작 결정 및 조명 제어

지표 달성기준 측정 결과 통과 여부

반응성
손 움직임 감지 ~ 모터 동작 까지의 시간

30회 중 27회, delay < 0.32s
28회 O

정확성
조명 On/Off 상대밝기 35% 이상
이동직후 2초 간 가속도 0.35 미만

밝기 53%
가속도 0.32 O

방해율 시야 및 작업 영역 침범 3회 미만 1회 침범 O

조명 조작 필요 눈 피로 & 자세 불량 유발

기존 프라모델 작업 환경의 문제점


	지침
	슬라이드 1: 지침, 16단계 및 17단계


