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摘 要

本文主要是探討無人搬運車(AGV)的速度控制研究，其控 制器是使用CPLD 晶片並利用硬體描述語言(VHDL)撰寫而成。 

藉由搭配紅外線光感測器和驅動器等週邊軟硬體，使無人搬運車 達到基本行走的功能。其速度控制方面是以脈寬調變技

術(PWM) 來完成，可進行低速、高速和自調速等三種控制模式。所有的控 制動作都是經由控制器運算處理，其中包括光

感測器判別行進方 向與馬達控制訊號PWM 的產生等等。本文經過測試和實驗之 後，已建立起可以搬運貨物的無人搬運車

系統，並可經由本文所 提出之自調速的模式，節省無人搬運車的行進時間，而且過彎時 也比較穩定。

關鍵詞 : 無人搬運車(AGV)，CPLD，VHDL，脈寬調變(PWM)
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