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整體架構圖

摘要

前方有障礙物停止

自動避障進行轉向

成果

自走車之載體同時具備遠端操控、精細操作性及能感知周遭環境等傳統
載具所不具備之優勢，更能運用在醫藥、建築工程、服務業、救災等領域，
而㇐切的核心功能皆包含了防碰撞技術，而本專題的目標為製作出㇐台能夠
藉由超音波測距模組作為感測元件的使用，實現自動防碰撞之功能的遙控自
走車。

為了達到我們所預期之功能，我們設計了下列幾項實驗來測試我們自走
車的性能與最佳設定數值，以達到最後運行時能符合我們預期之效果:
1.最佳安全距離測試實驗:使用多個不同的安全距離設定，多次比對實際停下
距離與設定距離的狀況，以求得應使用之最佳安全距離數值。

最佳安全距離測試實驗數據於左方的表4.1~4.3和自動停車安全距離測
試統計表之散布圖，由數據和散布表可知，20cm、15cm、10cm、5cm的
安全距離設定與100/ms、500/ms、1000/ms的延遲時間變數中，最適配的
數值應為10cm/100ms。
2.實驗環境影響度測試實驗:使用不同材質的障礙物，來測試不同材質的障礙
物是否會影響到自走車自動停車與避障系統的運行。

此實驗採用了幾種材質作為環境變數；牆壁(水泥)、厚紙板、衣物(布料)
和木板，我們將會把各材質擺在超音波測距模組前，並同時觀察串列埠監視
器中回傳的數值，詳細的實驗紀錄資料於左側中間的表4.4，由數據可知，
實際上，材質差異並不會顯著的影響到超音波測距模組的準確度，故可得知
環境並不會影響自走車之避障運作。
3.藍芽連線的距離限制和穩定度實驗:使自走車不斷直線前進，測試藍芽連線
操控能控制的最大距離和穩定度狀況。

左側下方的實驗數值紀錄表4.5和表4.6可知，在無阻隔時，距離限制大
約9~10公尺，但在有牆壁(15cm)阻擋後，藍芽傳輸距離限制大約為4~6公
尺不等(牆壁厚度影響)。而穩定度的部分，在藍芽仍在連接狀況下，穩定度
很高，並無需過多擔心藍芽連線之穩定度。

經由上述幾個數值及性能實驗，我們依實驗結果
之最適配數值與相對性能，設計了幾個地圖來做實作，
由上述實驗產生的數值所設定之自走車，在各地圖實
作之狀況良好，實作之實驗數值紀錄如左方之表
4.7~4.9和圖4.28~4.30(黑線為預估路線，橘線為實
際運行路線)，在所有地圖進行自走車之運行時皆未
發生碰撞，而僅在地圖二運行時發生了㇐次的路徑偏
移，但仍在合理範圍中，故該路徑設定方式為可行的。

本研究做出了㇐款高操作性、高安全性的無人載
具，此自走車主要使用超音波距離感測器，來做出具
防碰撞之功能的自走車，同時具備自動避障之功能，
在自走車使用上，處於多障礙物環境時，能保證其安
全性，同時將自走車附上遠端藍芽操控之功能，大幅
提升整體之便利性，本研究之自走車具體成果及特點
為:
1.藍芽遠端操控:利用人手㇐支的手機就能做遠端藍芽
控制，來控制自走車的行動，以達到高自由度的操作，
也解決了使用範圍受限之問題，在有了藍芽遠端操控
後，自走車之功能並不會只受限於固定路線和固定行
動。
2.全域自動停車系統:在平常運行藍芽遠端操控時就搭
載著安全性自動停車系統，前方距離小於10CM時，
自動停止前進，以達到自走車運行之安全，在操控時，
大大提升安全度，我們直接將自動停車系統設置在平
常運行時就會啟動，避免了各項功能獨立，導致功能
不全的狀況。
3.循環避障模式:能在自走車全自動執行工作時，做出
自動避障之功能，前方距離小於10CM時，自動執行
停止、後退、右轉、繼續直行，以達到避障之功能，
同時達到了安全性高和自動化之優點，在運行時只要
設定好，無需顧慮自走車對於運行時碰撞之安全性問
題。


	涂崇一老師-黃柏翔、曾宇成、賴建樺

