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智慧垃圾分類&自動分揀系統

研究方法 系統流程

Raspberry Pi
影像擷取(拍攝垃圾)

等待下一次輸入

傳送影像

至伺服器

AI Inference Server
進行YOLO模型辨識

輸出結果（分類結果+座標）

執行夾取與分類投放
機械手臂(Mechanical Arm)傳送至Raspberry Pi

產生控制腳本
控制模組(Script Generator)

 將影像以HTTP或API

上傳至伺服器

Flask API  YOLOv8模型

 輸出類別、邊界框、信心分數、中心座標

接收推論結果  生成控制腳本

 由Raspberry Pi

 呼叫ROS節點
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校園與公共空間常見垃圾分類錯誤與人力不足問題，因此本研究

結合深度學習影像辨識與機械手臂自動化技術，實現垃圾自動辨

識與分揀。

系統能根據影像辨識結果判斷垃圾位置與類別，自動完成夾取

與投放，有效提升分類效率與準確率。

機械手臂控制：

使用Python腳本，並規劃固定

座標點。

即時影像辨識：

採用YOLOv8，透過PyTorch

框架進行訓練。

資料標註與管理：

使用Roboflow平台進行影像標

註及資料增強。

實際應用 & 未來展望

本系統可應用於校園餐廳、商辦公共區域、活動場館等

場合，以提升垃圾分類效率、降低人力需求，推動智慧

化回收管理。

本研究未來將擴充更多垃圾類別，並加入深度攝影機以

取得高度資訊，提升夾取精準度。

系統架構圖

Raspberry Pi (影像擷取端)

拍攝垃圾影像

AI推論伺服器

任務與控制模組

 計算座標

 回傳腳本給Raspberry Pi端

執行層(機械手臂)
執行夾取、旋轉

、投放動作

完成後回到待機，等待下一次影像輸入


