ARM核心系統晶片為人形機器人控制平台之設計規劃
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本論文依據人形機器人硬體系統整合設計之需求，提出一個機器人控制平台之系統晶片（SOC）設計方案。本論文以ARM處理器為核心架構，所提的設計架構將可以藉由SOC的高度控制介面整合，讓機器人系統在影像辨識及平衡演算的處理上更具彈性，讓所完成的人形機器人系統為一個高效能且低功耗的系統。

