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合自行開發的軟硬體整合之轉台。另外，配合計畫系統測試，使用

大量燕鷗族群AI辨
識率可達9成合自行開發的軟硬體整合之轉台。另外，配合計畫系統測試，使用 識率可達9成合自行開發的軟硬體整合之轉台。另外，配合計畫系統測試，使用

樹莓派(Rpi)及9軸感測器(MPU9250)，達成系統高度穩定度。
識率可達9成

樹莓派(Rpi)及9軸感測器(MPU9250)，達成系統高度穩定度。樹莓派(Rpi)及9軸感測器(MPU9250)，達成系統高度穩定度。樹莓派 及 軸感測器 ，達成系統高度穩定度。


