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摘 要

本論文內容主要是針對自走式機器人之跟隨控制進行研究，以發展模糊控制器，並模凝此控制器在自走式機器人上之控制

結果，對於自走式機器人進行路徑跟隨動時所要控制的目標，分述如下： 1. 已規劃路徑之跟隨： 針對已規劃路徑型態，

自走式機器人所行走的路徑將分為直線與弧線路徑。而我們只需設計直線跟隨所需的模糊控制器即可到達良好的控制效果

。 2. 閃避位於路徑上之未知障礙物： 當一個不在先前路徑規劃考量內的未知障礙物，突然出現在車子行走的路徑上時，

則必須利用車上之測距感測器，配合模糊控制器，使自走式機器人有及時閃避障礙物的機制。 3. 起始方位與終點方位之跟

隨控制： 為了使自走式機器人有效率的由起始點方位跟隨上規劃路徑，或由規劃路徑到達終點方位，減小運動所要耗費的

空間，因此必須考量車子本身前進及後退的特性，以達到跟隨以及定位控制的要求。
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