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摘 要

本研究運用DC伺服馬達，裝置在隨太陽方位變動之遮陽板模組上面，進行連鎖控制。利用此方法時，需運用套裝軟

體Visual Basic程式並配合資料庫使用，同時進行多種角度的偵測，修改到遮陽板最適當的初始角度，並進行介面上直接輸

入角度與遮陽板實際量測角度作比較，探討輸入值與實際值之誤差，且將數值利用資料庫收集成紀錄，作為日後設計模組

時之參考資料。由本實驗得知，當遮陽板初始角度在25°時，通風隱密之效，室外看不見室內，具有優良之隱密效用更具

通風，室內空氣對流循環四季皆宜；45°時，當下雨時亦有遮雨之功用，一般之雨水無法進入屋內並保持通風效益；葉片

調整90°時，可達最大之視野範圍，無鐵窗監禁之壓迫感；葉片全開時，本身具有光線折射之效力，可增進室內採光更加

燦麗。藉由此研究成果，可用於未來針對室內外輝度比較與控制，以達到最佳化之室內照明，提供人們更舒適與節能的環

境，再加以更精密的改良，將會對遮陽板控制模式上提供一種更新的偵測方式，還可以達到未來科技生活化之目標。
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