
 

 

投稿類別：工程技術類 

 

 

 

 

篇名: 

紅外線偵測閃避障礙自走車 

 

 

 

 

 

 

 

作者： 

朱振宇。臺北市立松山工農。日間部。電機三智 

沈家良。臺北市立松山工農。日間部。電機三智 

 

 

 

 

 

 

 

指導老師：顏明輝老師 



紅外線偵測閃避障礙自走車 

 1 

壹●前言 

   

在工程領域中，探測器始終扮演著相當重要的角色。探測器能在不適於人類

活動的地方工作，如：地形崎嶇的峭壁或坑谷、陰暗且無氧氣存在的海底、地心

引力遠小於地球甚或毫無重力的外太空等環境。隨著科技愈益發達，探測器所具

備的功能也愈見強大。如何設計一具性能優越的探測器，其控制原理即為最基本

的環節所在。因此我們運用在校所學的相關知識，來設計一輛紅外線遙控自走車

以作為探討、設計、製作與整合等工作。 

 

一、研究動機 

 

在機器人的世界中，包含了機械、自動化、光學、電子、通訊、資訊軟體、

系統安全還有一些創意的特性等相關學問。伴隨著人類文明的快速發展，許多工

作都是由電腦和機器來控制，而人力則被漸漸地取代。所以我們利用現代化的科

技，改善來保障每個人的生活需求，並使得生活更加便利且安全。本專題紅外線

偵測閃避障礙自走車，利用8051控制自走車，再利用紅外線發射、接收電路反射

遮敝的原理來閃避障礙。科技的進步與工業技術的發展，讓許多產業界皆以自動

化為導向。世界上第一台工業機器人由德沃爾與美國發明家約瑟夫英格伯格聯手

於1959 年發明；目前在自動化製造已是不可或缺的生產工具。 

 

二、製作目的 

 

    在現行工廠中，舉凡原料的入庫、出庫、成品出貨等過程皆需搬運的動作，

若以智慧型自走車取代人為的操控，則可增加生產效率、降低成本與風險。事實

上，隨著機器人技術的演進，已於應用在各個層面上；舉軍事應用來說，像是一

些具有高度危險之行動，皆可派遣機器人前往執行。智慧型自走車的應用也逐漸

普及到居家環境清潔與居家保全之中，且相關的研究也持續進行當中，以期能使

人類有更便利更安全的生活。 

 

 

 



紅外線偵測閃避障礙自走車 

 2 

貳●正文 

     

一、紅外線感應的原理 

    是利用可視紅光光譜之外的不可視光，就因為紅外線也是光的一種，所以它

也同樣具有光的特性,它無法穿越不透光的物體。並非因為我們看不到紅外線，

就表示它不存在，在我們生活的四週即充斥著紅外線光，它可能是從電燈發出，

也可能太陽光發出，使用者並不需要使用執照即可以使用紅外線。 

    

                        

   

       

  圖 1  有測到障礙物示意圖         圖 2  無測到障礙物示意圖 

（資料來源：本研究自行繪製）     （資料來源：本研究自行繪製） 

 

有時候雖然前方有物體，但因為物體的

顏色是屬於較深的顏色，有可能導致紅

外線無法反射而無法判斷前方有障礙

物。遇到表面顏色越深色的物體，紅外

線的反射能力越小，在遇到物體的表面

是純黑色的，紅外線可以說是幾乎沒有

反射能力。 

                                   圖 3  物體外表顏色太深紅外線無法反射 

                                      （資料來源：本研究自行繪製） 
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二、硬體元件及設備介紹 

    (一)自走車模型 

兩個控制左右輪的馬達，及固定馬達

的組件，在一般的模型店裡有賣此類

型自走車的馬達及齒輪的固定組，此

專題將使用此自走車的馬達齒輪組

當傳動機件。                       

                                            圖 4  自走車模型實體圖 

                                           （資料來源：本研究自行拍攝） 

 

    (二)紅外線發射、接收器 

下面是紅外線發射器類似 LED,串上一 個

限流電阻到電源，即會動作，只是發出的

不是光線，而是紅外線。上面是紅外線接

收器，紅外線接收器串接一個分壓電阻到

電源，無感應到紅外線波時，紅外線接收

器內部呈現高阻抗狀態，使偵測點的分壓

值為高電位。                         

                                    圖 5  紅外線發射、接收器實體圖 

                                         （資料來源：本研究自行拍攝） 

                                  

     (三) IC8051 

IC8051 的特色摘要: 

1、128 x 8 位元內部可讀寫的記憶體。 

2、32 個可程式化的 I/O 接腳。 

3、2 個 16 位元計時/計數器。 

4、6 個中斷源。                            圖 6  IC8051 實體圖 

5、1 個可程式化的全雙工串列埠通道。   （資料來源：本研究自行拍攝） 
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(四)繼電器 

 繼電器並非以機械方式控制，而是

一種以電磁力來控制切換方向的電

門。利用繼電器裡的線圈控制開

關，同時也控制了馬達的正反轉。 

 

                                            

圖 7  繼電器實體圖 

（資料來源：本研究自行拍攝） 

 

三、專題製作方法 

     (一)在車身上裝置兩根銅柱以方便固定萬用板，再將模型車體的前檔板鑽

孔，並裝上紅外線障礙感應板固定銅柱。                    

 

    

 

 

 

 

           圖 8  車體上銅柱                  圖 9  車前銅柱 

      （資料來源：本研究自行拍攝）    （資料來源：本研究自行拍攝） 

      

     (二)將馬達正反轉控制電路的零件焊於適合萬用板位置上，並依線路圖將

信號線焊接好所示，再將整塊萬用板用銅柱固定放置於車體上方。 

 

 

 

 

 

 

圖 10  將馬達正反控制電路裝置在車體上方 

（資料來源：本研究自行拍攝） 
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     (三)使用紅外線障礙感應板將兩組紅

外線發射、接收器焊在紅外線障

礙感應板的兩端，然後再用銅柱

將整個萬用板固定在車體前方，

以感測前方及旁邊約45度角的障

礙物，再將板子裝在車體前方。 

                                   圖 11  將紅外線發射、接收器裝置在車體前方 

                                        （資料來源：本研究自行拍攝） 

 

四、硬體設計 

(一)輸入單元: 

偵測障礙物的方法很多，大都是使用反射遮敝的原理，常用的是利用光

線或紅外線，本專題使用紅外線反射遮敝的原理來偵測障礙物。 

我們使用萬用板將兩組紅外線發射、接收器焊在萬用板的兩端，然後再

用銅柱將整個萬用板固定在車體前方，以感測前方及旁邊約 45 度角的

障礙物。 

 

 

 

 

 

 

                     圖 12  紅外線發射、接收電路實體圖 

                       （資料來源：本研究自行拍攝） 

 

(二)輸出單元: 

當馬達的兩端電壓反接時，馬達軸心變成反方向旋轉。利用繼電器來控

制直流馬達正反轉，當繼電器未充磁，故繼電器電門接點保持向上位置，

馬達順向旋轉；當繼電器作動使電門移至向下的位置，馬達則逆向旋轉。 
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         圖 13  馬達順向旋轉                    圖 14  馬達逆向旋轉   

 

(三)控制單元: 

馬達正反轉控制電路，同樣也是將零件焊於適合萬用板位置，並依線路

圖將信號線焊接好，以方便將整塊萬用板用銅柱固定放置於車體上方。 

                                        

 

 

   

 

 

                     圖 15  馬達正轉控制電路實體圖 

             （資料來源：本研究自行拍攝） 

(四)主電路設計圖 

 

圖 16  紅外線障礙物感應電路      圖 17  控制板馬達控制線路圖 
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五、系統設計 

程式流程圖 

 

 

            圖 18  程式流程圖 

 

六、成果實物 

 

圖 19  紅外線偵測閃避障礙自走車 

程式開始 

 

無障礙？ 

Yes 

No 

車向前 

左障礙？ 

右障礙？ 

車向右 

車向左 

Yes 
No 

No 

Yes 

初始馬達狀態 

初始感應狀態 

初始計時器 

 

初始障礙車 

 

讀取感應輸入狀態 

左、右障礙？ 車倒退 

No 
Yes 

把車子電源打開，馬達啟動，車體行

徑，車前端紅外線開始發射，開始辨

別前方有無障礙，當正前方有障礙物

時，紅外線接收器接收到反射，車子

前方的 3 個 LED 燈皆亮，車子後退旋

轉改變行徑方向；當右前方有障礙物

時，紅外線接收器接收到反射，車子

前面右方的 LED 燈亮，車子後退並向

左前方轉；當左前方有障礙物時，紅

外線接收器接收到反射，車子前面左

方的 LED 燈亮，車子後退並向右前方

轉；當左右都有障礙物時，車子倒

退。 
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   (一)成果動作說明 

       1、當正前方有障礙物時，紅外線接收器接收到反射，車子前方的 3 個

LED 燈皆亮，車子後退。 

       2、當右前方有障礙物時，紅外線接收器接收到反射，車子前面右方的

LED 燈亮，車子後退並向左前方轉。 

       3、當左前方有障礙物時，紅外線接收器接收到反射，車子前面左方的

LED 燈亮，車子後退並向右前方轉。 

       4、當左右都有障礙物時，紅外線接收器接收到反射，車子前面左、右方

的 LED 燈亮，車子倒退。 

 

   (二)注意事項 

       1、紅外線發射與接收有角度與距離的限制，在操作時需注意保持角度與    

距離。 

       2、控制板使用的電池，若電壓低於 3.3 伏時，操作可能會不正常，需更

換電池。 

       3、細柱型障礙物，因此無法讓紅外線反射。 

       4、深暗色或黑色障礙物，因為深暗色或黑色屬於反射弱的顏色。 

       5、障礙物高度過低，無法讓紅外線反射。 

       6、在較光滑的地面操作，磨擦力高的地面會讓左、右轉功能不靈敏。 

 

參●結論 

     

    在蒐集資料的過程中，網路上會有很多電路圖，但是都是零零碎碎的，而且

交代的不清不楚，所以最好是都看過一便，若有不懂的地方在去詢問老師，或是

可以自己去查詢。 

      

    這個題目其實也已經也有不少的人做過，網路上也有許多相關的影片或是資

料，都是以紅外線的反射與接收來作為主軸，只是把它運用在一些不同的地方上

或是加上一點新的概念，就能夠是一個新的東西。紅外線的反射與接收在生活上

已經有很多東西都是運用這個原理，來增加我們生活上的更加便利。 
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