
專題報告

題目：自動發牌機
2019/02~2019/09 105062303 黃允亮 105062338 周廷駿



OUTLINE

• 自動發牌機簡介

• 已完成進度（發牌機基本架構）

• 已完成進度（視覺辨識）

• 結合視覺辨識至 pi 上

• 總結與心得



自動發牌機簡介



自動發牌機



製作動機

• 親朋好友間在玩撲克牌時總會有

誰要發牌的問題，因此我們用物

聯網的概念設計了一個自動發牌

機。



發牌機結構與特色

• 發牌機主要是由樹莓派與電子元件進行控制，它最大的特點是結合了

深度學習的模型，在開始發牌前會利用視覺辨識，辨別出玩家的位置，

並透過電子羅盤記住。再來透過馬達驅動發牌機旋轉，朝玩家的位置

發射牌張，發射牌張的同時也仍須透過感光元件控制發牌的張數，避

免一次發兩張或以上的牌。

Raspberry pi 3 電子羅盤 紅外線避障模組



已完成進度（發牌機基本架構）



組裝全數完成



材料備齊

• TB6612驅動模組

• QMC5883L電子羅盤

• 紅外線避障模組

• 紅外線感測器、遙控器

• 9V 電池



焊接電路板



馬達線壓杜邦端子、裝杜邦頭



電子羅盤定位測試



發牌動作



紅外線避障模組使用



3人發牌 (雙馬達轉動)



4人發牌 (雙馬達轉動)



已完成進度（視覺辨識）



學習使用 TENSORFLOW

Set modelInput data Train Test
Make

predictions

圖檔 .xml .csv .record



目標：實作單
一物件偵測



目標立牌



訓練模型

 拍 100 張目標立牌照片

 用 labelImg 框出照片內的目標物

 以 9:1 的比例分配照片至 train 及 test 資料夾

 將照片轉檔 (.jpg -> .xml -> .csv -> .record)

 訓練模型



訓練模型



DEMO

• 靜態畫面實測：

左圖有目標立牌，可看到模

型正確將其框出。

右圖沒有目標立牌，因此模

型未框出任何物體。



DEMO

• 動態畫面實測：



結合視覺辨識至 pi 上



ALGORITHM

• 將 pi 的鏡頭裝在發牌機上，每隔10度拍一張照片，拍完一圈共拍36張。

• 將36張照片全數做目標偵測並做編號，假設連續偵測到 n 張照片存在目標的機率

>90%，取第 n/2 張的照片用電子羅盤紀錄其目標位置。（第 n/2 張照片的位置最

貼近玩家位置）



總結與心得

• 黃允亮：忽然間大學專題就到了尾聲，從一開始毫無頭緒的發想，經過每兩週一次

的meeting，我們理想中的自動發牌機大致上是圓滿完成。

• 其中讓我印象最深刻的是研究視覺辨識，因為我先前完全沒接觸過深度學習相關課

程，需要不斷在網路上蒐集教學資料及各式錯誤的解決方法，教授也常在開會時提

到自我學習的重要性，包括安裝一個先前完全陌生的軟體，到實際學會應用。

• 這次專題製作過程中，每次實踐出新功能時都讓人十分有成就感，也很慶幸有隊友

能互相協助。我很幸運地學習到物聯網以及人工智慧這兩大近年來熱門的技術，相

信對未來一定是有極大的幫助，最後要非常感謝教授和助教們的指導及幫忙。



Thanks for listening!


