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一一一一、、、、摘要摘要摘要摘要    

專題製作的題目是完成一套裝置於智慧型自走車上的紅外線感

測器系統，其中紅外線發射、接收器都裝置在自走車上，以反射

的方式感測「有無異物、障礙物靠近」；進行系統設計與模擬。 

  目前暫用一台小型車來代表未來的台車，展示目前專題製作的

成果。我們已經可以藉由反射體的反射程度來控制小型車的動

作，簡單的說：當物體靠近發射接收器，產生反射時，小型車就

會轉彎；當物體遠離到某個程度，反射效果較差時，小型車會停

止；當沒有反射產生時，小型車就會持續前進。 
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三三三三、、、、內容報告內容報告內容報告內容報告    

第一章第一章第一章第一章    緒論緒論緒論緒論    

            1.11.11.11.1 前言前言前言前言    

 在這個科技發達的時代，任何事情都要講求效率，強調自動化。許

多工作都是由電腦和機器來控制，人力漸漸的被取代。因此，我們便

想著手研究自動化相關的實驗，於是便選擇了「自動閃避自走車」來

做為專題研究的題目。本專題所設計的自走車，利用89C51 單晶片

以及組合語言來控制步進馬達及直流馬達並加裝其他週邊設備，例

如:CCD 鏡頭…等，來製作出一台能夠自行行走的車子。希望藉由製

作出這樣的車子，進而被廣泛的應用到各方面。 
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1.2 1.2 1.2 1.2 研究目的研究目的研究目的研究目的    

            感測器，是把量測對象的狀態，和特性值有關之物理或化學變

化量傳送至感測器系統，進而將測定值變換成易於傳送、解讀或紀錄

的訊號。感測器系統隨著微處理器的驚異發展，用以量測、診斷、過

程控制等用途均越來越迅速且實用，它在一個系統裡的地位就相當於

人的五官。 

我們的目的是要製作一套裝置於智慧型自走車上的紅外線感測器系

統。此系統將用感測「有無異物、障礙物靠近」；我們也將藉由製作

此專題更加瞭解紅外線發射、接收器原理、電源供應器設計、濾波器

設計、整流器設計、馬達正反轉電路設計…等各種實際電路製作。 
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第二章第二章第二章第二章    自走車系統原理與構造自走車系統原理與構造自走車系統原理與構造自走車系統原理與構造    

2.1 2.1 2.1 2.1 功功功功能與特色能與特色能與特色能與特色    

                這個紅外線感測器系統的功能是用於感測有無異物、障礙物靠

近，以便將結果傳送至智慧型自走車的處理單元，以達到避撞的效果。 

紅外線發射、接收器均裝置在自走車上，以反射的方式感測有無物體

在範圍之內，使用紅外線作為感測媒介的特色是速度快（相較於超音

波感測），可以讓自走車在最快的時間反應；並且在反射良好的情況

下，感測距離可達 30公分，而且具有強烈的方向性。為了避免周圍

環境的干擾，在發射端我們以 8051產生方波 A，將方波輸入紅外線

發射電路，讓紅外線藉由載波 B的形式傳送到接收電路。並設計一

濾波器除去接收訊號 C的雜訊，藉以保持訊號的可靠性。接著我們

將放大後的弦波信號經過一整流器後可得到直流信號 E。經由 A/D轉

換，可得到一組 8bits數位訊號 F，並將之輸入 8051處理與判斷之後

送出 4bits的控制訊號 G至馬達驅動電路以控制馬達作出適當的反應 

自走車左兩側所安裝之紅外線距離感測器，透過類比電壓與數位轉

換，可得知所感應到的物體距離。 
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圖一:紅外線發射器 

 

 

圖二:紅外線發射結構圖 

 

 

圖三:紅外線發射角度圖 
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圖四:紅外線接受器 

 
 
 
 

 

圖五:紅外線接收角度圖 
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圖六:實際測試電位圖 

 
 
 
 
 

    本專題利用一些電子元件設計出一台智慧型自走車,再現今的市

面上也早已發展出很多種自走車…等等 

    而本自走車也是利用了這些原理發展,並加以改進,朝重量和大小

慢慢去改進,而自走車以後能正轉以外,也希望自走車以後碰撞到障礙

物時也能反轉避開障礙物。 
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2.2 2.2 2.2 2.2 工作步驟流程工作步驟流程工作步驟流程工作步驟流程    

            由於一開始對電路並不了解,因此在電路的配線上非常吃力,必須

把電路分成好幾種顏色,好方便去檢查或修正。 

    因為我對接線的技術不熟析,因此常將電子元件燒壞,所以在接線

的過程中,常常得需要用到三用電錶去檢查電子元件是否損壞,電路是

否有接通。 

    而在接線的過程中,因為對電路圖和電子元件的不熟析,往往都會

將腳位接錯,或左右相反。一開始先練習等到熟析之後,才進一步的來

完成自走車的電路圖如下: 
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接線電路圖 

 

電路圖 
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接線圖 

 

2.32.32.32.3    相關資料相關資料相關資料相關資料    

一、底盤： 

這是個非常重要的部位，因為馬達車能否行走、零件能否被裝上等

等，都是全靠這部位。其功能是把所有零件組合的地方，使車能正常

移動，就和電腦的主機板一樣。良好的車體大小、高度、重量、牢固

度都是考慮的因素。 
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二、馬達： 

這是車子動力所在，當然需要靠電池的力量。各種型式的馬達，因

其內部繞線的不同，轉速也大不相同。如：高速、超高速、高轉速、

高扭力等各式的馬達。馬達的選擇關係到車的性能，也會影響到製作

時零件的選擇與製作方法。 

三、輪軸： 

輪軸在固定時應注意： 

（一）定的位置 -- 馬達軸與輪軸應保持垂直或平行，車子才能保

持直 

行，不會偏離。 

（二）四輪 / 二輪 驅動 -- 所謂二輪驅動是指馬達在傳動輪軸

時，只傳動一個輪軸，反之，馬達同時傳動二個輪軸則為四輪驅動。

四輪驅動 

車二輪驅動有較大的扭力及抓地力，適合於爬坡、彎道等路況較不穩

定的路面，但在製作時要增加四驅連桿，增加製作時的困難。 

四、齒輪 

齒輪是傳動系統主要的零件，它將馬達的動力以不同的方式傳達到輪

上。 
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齒輪的三大功能為： 

（一）達動力：齒輪藉著嚙合的輪齒，將動力由原(主)動輪傳到從(被)

動輪，例如：汽機車、工具機等動力傳遞，大都使用齒輪來傳達引擎

所發出的動力。 

（二）改變運動方向：在原動輪與從動輪之間加入一個惰輪，從動

輪轉動的方向就會改變，原來的轉速則不變，如車的倒退檔，使車子

倒退了。 

（三）改變轉動速率：將從動輪變小時，由於齒數減少，所以轉速

變快， 

因為只要改變從動輪的大小，就可以調整從動輪轉速的快慢了，如檔

排檔桿由 1 檔換到 2 檔、 3 檔及 4 檔時，從動輪的齒數逐漸減

少，所以車子的速度也就愈來愈快。 

馬達車所使用的齒輪有馬達齒輪、中間齒輪，冠狀齒輪，主軸齒輪等。 
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本馬達車車輪的轉動，是由馬達經過一連串齒輪的組合傳達到輪子

的。也就是幫助馬達推動車子的零件，車隨齒輪組合的變換而改變車

的速度與扭力。一般馬達車的標準齒輪比為 5：1~ 4：1。馬達齒輪(主

動齒輪)及輪軸齒輪(被動齒輪)的組合可以有多種速度變化，但要注

意扭力的問題。齒輪比愈小，速度愈快，扭力則相對變小，速度變慢，

但扭力變大。 

五、輪胎：馬達動力最後傳達的地方，並幫助車子前進的零件，一

般馬達車裝有二個輪軸及四個輪胎。 

（一）胎材料不同，抓地力也有所差異，海棉胎比橡膠胎為輕，抓

地力也較好。 

（二）利用馬達動力轉動的輪胎，因緊貼地面而使動力傳達到路面

的力，稱為"抓地力"。抓地力愈好的輪胎，才能使輪胎轉動的圈數，

完全轉換成車子行進的距離，否則形成輪胎與路面打滑，浪費了馬達

的動力。 

六、電池：提供馬達所須之能源，電池電流的大小是發揮馬達原有

的動力。一般電池分為： 

（一）性電池–一般最常見的電池，價格便宜，但無法提供大電流

供電及電力持久。 
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（二）鹼性電池–可提供大電流放電及持久的電力，安定度高，唯

價格較貴。 

（三）充電電池–可重複循環使用，一般又分為鎳鉻電池、鎳氫電

池。 

七、扭力：什麼是扭力？如字面一般，就是扭轉的力量，例如：一

張濕的毛巾，用雙手反方向扭轉把水擠出就是扭力的表現。扭力的公

制表示單位是 kg．m（其中 m 表示距離，單位公尺），扭力只表示轉

動「力」的大小，也就是車輪在原地轉動的力量。扭力是力的表現，

可是力卻不是決定速度的最大因素。 

八、馬力：什麼是馬力？我們必須先對能量有所認識。能量是物體

「受力」與「受力方向位移」的乘積，拿車來說吧，用彈簧秤拉一台

車，秤上的指針一直指著 50kg，拉著車走 1m，與用 100kg，拉著車

走 0.5m 所用的能量是相同的。那麼，馬力到底是什麼呢？它真正的

意義是單位時間內所能提供的能量（就是每秒可以提供多少能量），

所以馬力是「功率」單位，它與發電機每秒提供多少瓦特是一樣的。

馬力的解釋應該是功率，也就是說在單位時間可以輸出的能量。 
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實體正面圖 

 

實體撤面圖 
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2.42.42.42.4    結論結論結論結論    

個人覺得從這個過程中，可以讓學生瞭解從一個高科技小小零件或

產品，可以創造出各式各樣不同功能的成品。然而生活科技是活潑、

生動的，而不再是呆板的，因為生活科技可以激發我們的創造力和想

像力， 最終，本活動進行完成後，願全國的人們都能在生活科技中

都能快樂的、幸福的學習知識，成長自我。 
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