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一、 專題摘要 

 

Kinect體感遙控車，將 Kinect體感偵

測操控應用在 NXT 上面，代替傳統無線

遙控車的遙控器，使用者透過 Kinect遙控

NXT-LEGO組成的車子，讓使用者在看不

見車的情況下，仍可自由操控。 

電腦和手機透過 WiFi 連接交換訊

息，手機架設在 NXT上並以 Bluetooth連

接以傳送指令。 

  

關鍵詞：Kinect 遙控、NXT、WiFi、

Bluetooth、實況畫面。 

 

二、 緣由與目的 

 

此專題的主要構想來自於小時候所

玩的無線遙控車，原本的構想是利用手機

來代替當成無限要控器，後來改成利用 

Kinect體感來進行遙控。 

Kinect以往大部分的應用開發都是與

虛擬影像作結合，近期與硬體結合的應用

才漸漸增加，網路上也已經有許多的成果

分享影片，也發現了一些有趣的應用，覺

得如果將 Kinect 體感應用在遙控

NXT-LEGO 組成的車子上一定會更有真

實感，而且使用手機透過 WiFi 跟電腦做

訊息交換，讓控制的距離可以拉得更遠，

在看不到車子的情況下依然可以控制，使

藍芽只能短距離操作、傳輸速率較慢等缺

點得以改善，讓實用性大大的提升。因

此，期望未來能與手機的鏡頭做結合，可

以進一步發展為移動式監察設備，用於災

難現場的勘查，降低人員的傷亡。 

 

三、 研究報告內容 

(一)  整體架構： 

Kinect體感遙控車，由 Kinect偵測人體動

作訊息，由電腦透過 WiFi 無線網路傳送

指令訊息至 Android 手機，然後透過

Bluetooth 將手機接收到訊息的發送給

NXT執行相對應的動作。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(二)  Kinect： 

Kinect以 USB連接到電腦上，程式部

分主要以 C# - Kinect OpenNI來開發。 

 
    而 Kinect 感應器主要是使用 3D 深

度影像(透過上圖左右兩顆鏡頭 - 紅外線

發射器和紅外線 CMOS 攝影機)的技術來

取得人體的動作。 

 

深度資料取得： 

在 Kinect for Windows SDK 中，Kinect 

系統處理感應器資料，標定出感應器前方

http://www.docufreezer.com/?df-dlabel
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兩個人的外形，並且產生玩家區段對應，

這個對應資料包含在深度資料中，其中像

素的值對應到在該像素位置下，最靠近感

應器的那一個玩家的編號。  

 

接著使用電腦執行開發好的軟體，將

Kinect接受到的人體影像轉換為骨架，並

利用骨架的節點進一步定義動作指令。 

 

(三)  通訊： 

1. WiFi： 

WiFi 無線網路傳輸部分採用 UDP 的

通訊協定，為了有較良好的傳輸速度，因

此選用 UDP協定。 

以下是 TCP和 UDP的比較： 

協定 特性 優點 缺點 

TCP 

連接導向、

可靠傳輸、

全雙工傳

輸、流量控

制、錯誤控

制 

傳輸可靠，

程式可省略

可靠機制 

速度較慢 

UDP 

非連線導

向、不可靠

傳輸、單供

傳輸 

傳輸量大、

迅速 

不可靠，程

式或需自行

提供可靠機

制 

 

2. Bluetooth： 

 
最底層為偏重實體的電波發射層, 更

高的階層分別為基層協定 , LMP 協定 , 

L2CAP協定等等, 完整的藍芽通訊協定 

架構可視為專門為藍芽設計的協定, 如定

義新的 LMP 和 L2CAP, 和既有的

TCP/UDP協定互相組合而成 

 

(四)  Android手機： 

手機部分選用作業系統為 Android的

智慧型手機，藉由 Android開發軟體使其

能夠與電腦做連結。 

 

(五)  NXT： 

 這部分主要是經由藍芽接收指令並

執行動作。 

 

(六)  動作指令： 

人體動作 NXT執行動作 

右手往前伸 直行 

右手往右拐 右轉 

右手往左拐 左轉 

右手往後伸 後退直行 
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