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( 圖 1 ) 系統架構示意圖 ( 圖 2 ) 智慧型機器人實體 ( 圖 3 ) a. 底盤設計圖 ( 圖 3 ) b.S 型清掃實現圖 

智慧型輪式自走機器人的設計與應用

學校系所： 中州科技大學 機械與自動化工程系

計畫主持人：邱銘杰 教授

                        

合 作 夥 伴：偕新科技股份有限公司

計 畫 重 點： 整個系統分為兩個部分，其架構如圖 1 所示，一為機器人載具，處理核心為 Microchip 

PIC18F452 微控制器，功能為負責接收紅外線距離感測器資訊、和透過 3MEN 的 DB300 

驅動器和角度迴授模組，控制 DC Motor，並且利用無線串列傳輸模組與電腦端作資料傳

遞。電源管理部份，由兩顆 12V 5Ah 的 YUASA 鉛蓄電池並聯以提供穩定的電壓來源，

還有一組 5V 調變電壓模組，這兩種電壓源分別供應系統上各個元件所需。另一為電腦端

的人機介面，負責計算和顯示微控制器傳送的資料，以進行地圖繪製與命令下達。

效益 / 特色： 目前市面上的吸塵器機器人產品琳瑯滿目，但是這些機器人只會執行清掃環境的工作，

和使用者之間並沒有其它互動的功能，例如 iRobot 公司在 2002 年推出了吸塵器機器人

倫巴 (Roomba)，清掃方式首先以螺旋狀的路徑向外擴大自己的虛擬視野並紀錄路徑，找

出環境的邊界後，再以直線前進的方式清掃未經過的區域。其實拜無線網路的進步，我

們很容易就透過它連線到網際網路，而且無線網路普及率也越來越高。因此本研究的目

的就是，聯結這些技術，發展出一台智慧型自動清掃機器人。除了自動清掃的功能外，

透過 802.11b 無線串列傳輸模組，讓使用者利用人機介面，看到機器人行走的路徑和紀

錄，在重複打掃相同區域時更加快速，並且具有簡易的操控功能，使得機器人不再是呆

板的清掃者。
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