季軍－全方位視覺自主移動機器人足球系統
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本作品之特色可以概述如下：
(1) 提出一個三輪全方位移動控制器。
(2) 提出一個足球系統模擬器來自我測試機器人策略端之動作。

(3) 提出一個以K-mean為基的群聚演算法之色彩模型建模方案。
(4) 提出一個機器人可自主判斷目標物的設計方案。

(5) 提出一個以三目標物做自我定位的設計方案。
(6) 提出一個虛擬地圖的設計方案。
(7) 提出一個具有智慧的策略程式設計方法。
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