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摘 要

本篇論文主要研究發展具有多用途之自走車，透過加裝在自走車上的感測器或其它工具，使原本單調的工具成為一個多功

能的自走車。經由精密的控制後，在車體上加裝的感測器使其能傳回感測到之資料，自走車便能依據我們所預期之路徑行

走。 以三顆反射型紅外線感測器(CNY70）來控制自走車的行走路徑，自走車從反射型紅外線感測器接收的訊號，驅動左

右馬達的狀態去達到方向的控制。

關鍵詞 : 自走車、紅外線感測器
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