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壹●前言 

      

  現代社會裡，自動化機器的應用頗受到重視，原因是可以減少人們所付出

的勞動力，增加產量，並從事一些危險性工作。（周烜達，2007） 

   

  無人自走車（ Automatic Guided Vehicle，AGV）於 80 年代一些先進國家如

美國、日本、德國及瑞典等 4 個工業大國在自動化工廠中已普遍被使用。但是

無人自走車也具有投資費用昂貴、維護困難度高、環境需求要佳、必須區域性獨

立、行走速度較慢等等缺點。 

   

  近年來由於自動控制與通訊技術的突破，使得無人自走車的導引系統從傳統

的軌道式、磁導式進步到視覺影像系統，讓無人自走車的應用範圍更廣、功能更

多。在自動化工廠中無人自走車是最常見的配備，且在自動倉庫系統中亦必備的

伙伴。 

 

  而現在無人自走車除了是工廠的物流搬運系統外，依其原理的應用也越來越

多，如辦公大樓自動送公文機器人、探險機器人、導盲機器人與輪椅上下車動搬

運裝置等。 

   

  這表示無人自走車的應用已經朝著生活化、智慧化與人性化的趨勢發展，而

本研究道路自動標線自走車之研製也是順應此趨勢提出。無人自走車如何在即定

的路徑行走且不偏離路徑其最重要的是路徑判別的控制方法。 

 

一、研究動機與目的 

 

  在現今市面上的自走車，大多數對於目標任務完成的準確度並不是相當的理

想，且在對於多方面的任務並沒有辦法做的相當好，故希望能夠對於現今的自走

車做更進一步的改良。 

 

  為了進一步提升自走車之多功能性以及增強其機體運作準確度，所以提出此

研究計畫以便對日後多功能自走車的發展做出些微的貢獻，替眾多的研究員減少

些許的負擔。 

 

二、研究製作方法、步驟與進度 

 

(一) 研究製作方法 

 

1.計畫:設定主題，整體計畫，角色分配 
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（二）輸出單元 

 

  伺服馬達 M1.M2. 

 

二、程式設計 

（一）系統流程圖 

圖 4 系統流程圖 

（二）程式流程圖 

圖 5 程式流程圖 

（三）使用程式 

 

 使用軟體名稱:NXT 2.1 Programming 

 

三、研究測試方法 

 

 （一） 將所設計好的路線在地上用黑線貼出 

（二）將自走車放在黑線端 

（三）案 RUN 將自走車程式啟動 
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四、研究製作進度 

表 1 研究製作進度 

 週次 

工作項目 
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 負責成員 

資料蒐集                   吳柏凱、王以德 

理論探討                   吳柏凱、王以德 

專題準備                   吳柏凱、王以德 

機構規劃                   吳柏凱、王以德 

硬體規劃                   吳柏凱、王以德 

硬體製作                   王以德 

硬體測試                   王以德 

軟體規劃                   王以德 

軟體製作                   王以德 

軟體測試                   吳柏凱 

整體測試                   吳柏凱 

報告撰寫                   吳柏凱、王以德 

口頭報告                   吳柏凱、王以德 

教師評量                    
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五、成果實物展示 

 

 

 

 

 

 

 

 

圖 6 成果實物展示 
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（一）成果動作說明 

 

1. 啟動 NXT 主機，機體開始沿著場地中的黑線移動。 

2. 移動中，若 L1 感測到黑色(黑線)。 

3. 則啟動 M1，M2 停止，使主機向左轉。 

4. 移動中，若 L2 感測到黑色(黑線)。 

5. 則啟動 M2，M1 停止，使主機向右轉。 

6. 當 U1 偵測到前方有障礙物，在 10 公分內，立刻後退並沿著原路回去起點。 

 

參●結論 

 

一、建議 

 

  循線時用黑色膠帶在白色珍珠板上圍成一個類似橢圓形的空間這將是 NXT

軌跡車要走的路線，要注意的是安裝光感應器時發光面盡可能與地面成 90 度且

越接近地面越好（約 0.5 公分以內），這是因為光感應器容易受到其他光源的干

擾，會造成 LEGO NXT 在讀取光感應器時數據偏差。 

 

（一）、製作完成後發現輪子左右相反 

   將連接至左右馬達的傳輸線給對調二、光感應器測量不到所要的數值 

（二）、光感應器測量不到所要的數值 

   利用電腦內的程式把所需要的數值偵測出來 

（三）、尋線的速度太慢    

   利用電腦內的程式把所需要的數值偵測出來 

（四）、將光感應器增至兩顆時，程式修改時遇到困難 

   將原本一顆光感應器增加至兩顆 

（五）、紅外線感應器與循線的程式結合不了 

   經過老師的講解後，發現程式中多了一個讓程式無法結合的無限迴圈，將               

   將它刪除後，程式即可正常運作                   

（六）、紅外線感應器偵測的距離無法達到理想的距離 

   參考手邊及網路上有的資料，從中整理出所需的程式 
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