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PAA3905E1-Q 簡介
 PAA3905E1-Q 是一款為動態追蹤及穩定懸浮中的無人機打造的光學動態追蹤晶片。奠基於光學導航技術，此

晶片不僅能測量方位的轉變及幅度的變化 (delta x 和 delta y)，更具有 80mm 至無限遠的廣泛操作範圍，是遠
場 (far-field) 追蹤應用的理想選擇。

 此晶片的主要優勢之一，是能在極低的光照條件下作用 (即 5 lux)，同時可根據環境的亮度，自動切換3種不
同的模式。除此之外，使用數字信號處理系統 (DSPS / Digital Signal Processing System) 的PAA3905E1-Q 不需
任何電信信號即可處理 XY定位，因此能夠在任何環境提供定位服務，包括無GPS信號的地區。

 可支援 80mm 至無限遠的廣泛工作距離

 鏡頭不需調焦

 可自動偵測各種表面條件，例如：棋盤、條紋、光滑的表面和原地旋轉

 具內建振盪器

 可透過寄存器讀取幀數據

 低功耗

 支援多晶片同步操作

 可自動切換操作模式
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HUB PAA3905 OMT

HUB-PAA3905-OMT 是 由 PAA3905 結 合 G-

Sensor(MPT-6050)來偵測在立體空間移動的狀況，利

用G-Sensor 來調整PAA3905 對地的方向，由PAA3905

影像擷取來感知位置的移動，在使用方面設定好內部

參數，就能透過SPI 介面得知位置移動的X-Y 方向的

差異值(無水平旋轉時)，另G-sensor 是透過I2C 的介面

來得知運動姿態。



5

HUB 5168+

 HUB5168+ 具有2.4G & 5G WIF 雙頻IOT 微控器，內部記憶體高達512Kbytes，3組ADC、
1 個硬體SPI、2 組UART、1 組I2C 及5 個PWM 輸，運轉頻率高達200MHz，可以有效的
執行各種IOT 的任務。
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案例說明

運用HUB OMT + HUB 5168+ 進行移動距離計算，並將結果
顯示與OLED上。

移動一段時間/距離後靜止會持續顯示移動的距離；再次移動
則開始新的cycle

使用CPI(Counts Per Inch) 方式進行移動距離估算，(dx,dy)
為OMT輸出的移動量

HUB 5168+ 安裝方式參考： https://github.com/ideashatch/HUB-5168-Plus_examples

HUB-PAA3905-OMT Lib: https://github.com/ideashatch/HUB-PAA3905-OMT

https://github.com/ideashatch/HUB-5168-Plus_examples
https://github.com/ideashatch/HUB-PAA3905-OMT
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接線方式

方法一 方法二

需注意腳位！

擴充小板有專用的OLED接口！
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接線展示

擴充小板有專用的OLED接口！
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程式重點

本案例採用9公分左右的工作高度

取得dx,dy數據

取得陀螺儀數據
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程式重點
hasMovementStopped()用
以判斷是否sensor還有在移
動，用以持續顯示最後結果

開始新動作時，重設數值

計算及累加移動的距離
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程式重點

OMT在靜止的狀況，依舊有可
能有小數值輸出，因此設一個
threshold 過濾非明顯動態
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程式重點

計算CPI, 預設resolution = 42

為了計算上方便，只採用X-Y兩
方向，總距離使用畢氏定理計算

如需要更高精度，可再結合陀螺
儀數據做sensor fusion矯正
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Demo

以高度為9cm左右進行測試，
誤差範圍落在5%～15%左右。

主要影響因素：FOV內的參照物變化、移動速度、環
境光強度
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Demo



Thank you


