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目標

• 應用物件偵測(object detection)的技術來辨識鞋墊工廠中射出成型的
鞋墊位置，進而利用機械手臂夾取，達成自動化生產的目的。此外，

由於物件偵測無法標出被偵測物的方向，因此我們利用霍夫轉換找出

鞋墊上的直線特徵，接著透過法向量求取鞋墊擺放的大致方向。
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結合深度學習與電腦視覺，達到自動偵測物體的目的
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方法

• 物件偵測Object detection
透過訓練資料集，在新的資料中辨識並定位多個物體。

• 霍夫轉換Hough transform
透過將圖像進行轉換，找出圖像中可能存在直線的位置。

Training Label data Test Hough
transform Result



方法

• 概念圖



方法

Label data (labelImg  XML)



方法

Faster RCNN

 Convolutional layers
 Region proposal networks

(RPN)
 ROI pooling
 Classification



方法

Inception-v2 (GooLeNet)



方法

Training data (faster_rcnn_inception_v2_pets.config)



方法

Result of object detection (Object_detection_image.py) 



方法

Crop image 



方法

Hough transform



方法



結果



結論

這次報告的結果在Faster R-CNN的部分相當成功，由於剛開始標註圖
片時，只標註了具有完整特徵的區域，因此在測試結果時未有完整特

徵的鞋墊雖有可能被偵測，但其信心分數會較低，可以用此來篩選最

有可能是鞋墊的位置。

在真實情況相較訓練的資料及更為複雜，因此在真實的圖片上經常會

出現無法框出bounding box的問題，在尋找直線特徵上也較易受到鄰
近的鞋墊干擾。整體來說，在物件偵測這方面已經達到良好的結果

了，但在找出物件方向上，這次提出的方法仍然有許多進步的空間。



結論

最新的技術已經可以將標註圖片的bounding box加上旋轉角度的參數，
接著在訓練時將角度的變化加入損失函數的計算，如此以來也能生成旋

轉過的bounding box並回傳角度參數。
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