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現職：國立成功大學電機工程學系  教授。 

學歷：1.美國密蘇里大學哥倫比亞校區電機工程學系碩士、博士。 

2.國立交通大學控制工程學系學士。

經歷：1.國立成功大學電機工程學系教授、副教授、助理教授。 

2.國立高雄第一科技大學機械與自動化工程系副教授。

3.大葉大學電機工程學系副教授。

4.高苑技術學院電機工程系副教授。

研究領域：視覺伺服系統、運動控制、馬達驅動器、雙足機器人。 

本專欄報導國立成功大學電機工程學系

鄭銘揚教授及其研究團隊所發展之自走車。

目前鄭教授之研究方向與機器人領域相關的

計有：動態視覺追蹤系統、自走車系統及雙

軸機械手臂運動控制系統。鄭教授的研究團

隊包含多位博、碩士班及大學部專題學生，

團隊之研究能量強。目前從事於動態視覺追

蹤系統、自走車系統及雙軸機械手臂運動控

制系統等相關研究之學生各有兩位。 

機器視覺 

自走車常透過超音波、紅外線，甚至雷射

測距做為感測器，而鄭銘揚教授及其研究團

隊所發展之自走車是藉由鏡頭判斷偏移量，

再依據偏移量補償，盡量讓自走車走直線。

自走車驅動部分完全由研究團隊自行設計與

製作完成，驅動部分可以告訴馬達哪裡需要

快一點、哪裡需要慢一點，它會一直走，正

常的話它碰到角落會轉彎，不一定是碰到物

體才會轉，而自主車主要是運用視覺進行判

斷。一般自走車都會裝設很多紅外線感測器、

超音波感測器，感測路線，而鄭教授所研究

的視覺自走車純粹透過影像找出路。 

自主控制 

視覺自走車是全自主式，電腦就放在車

上，自走車行進時並無人為控制或操作，這

部分為是研發視覺自走車比較困難的地方。

鄭教授專長為視覺伺服系統，視覺主要是模

擬人類透過影像所做的判斷，人類有眼睛、

手、腳，可以接觸到各種不同的環境，需透

過鼻子、耳朵、聲音才有辦法在未知的環境

裡移動，純靠機器視覺要認識路、把那一條

路走出來、走得好，還不能碰到障礙物，要

相當的技巧，要達成這個目的非常困難，目

前研究先針對室內環境，如何去導航為研究

重點。 

硬體架構 

視覺自走車參與的人員是研究生，硬體架

構主要分成兩部分，一部份是視覺，包含攝

影機，另外一部分為馬達驅動器，硬體架構

如圖 1 所示，馬達驅動器為自行製作，驅動

的電路為自行開發，有些參數仍在調整中。

視覺的程式碼幾乎是可以說是以非常克難的

方式完成，由於視覺與驅動皆自行開發，雖

視覺自走車 鄭銘揚教授 
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