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摘要

本設計在市面上的油壓升降機的基礎上，利用 Arduino 結合藍芽無線操控馬達帶動承載物

機構帶動油壓桿使承載物上升、下降，使用馬達帶動滾輪上的皮帶來移動的貨物的功能、並以

捲線裝置拉動洩壓閥使承載物機構下降，並且加裝由直流馬達帶動的輪子，以操控升降機行走

移動。另外車體前端加裝由滑輪組帶動的置物升降架，其升降高度可由地面至油壓升降機的載

物平面，由此達到將重物由地面搬運至車體上的目的。除了基本機構以及 Arduino 藍芽遙控之

外，還需加裝感測器使車體因應環境做出適當的反應，例如輪子上加裝編碼器以監控兩輪轉速

是否一致、紅外線感測器可避免碰撞到障礙物、加速規可以知道車體所在位置和所朝方向…等

等。

1. 設計概念
在日常生活中常常會需要搬運重物，時常

因人力的不足或缺乏設備而難以搬運，勞累

之餘甚至造成不必要的身體傷害。故設計一

個具有自動搬運、自動升降重物的，再加上

智慧型感測器及搬運環境地圖的建構，完成

智慧型自動搬運機器人的設計。

此設計就是為了防止貨物壓傷，長期的職

業傷害，我們想達到以輕鬆方式搬運貨物，

來降低勞工身體負擔，與意外的發生，提高

生產效益。

2. 系統架構

作品功能、

搬運機器人主要以 Arduino 晶片負責系

統控制與訊號處理，包含有機器人行走的控

制，結合超音波與影像偵測障礙物的距離，

以影像來定位搬運的路線與範圍，使用電子

羅盤量測機器人目前所在的方位，加速度感

測器計算行走的距離，配合馬達上的編碼器

計算馬達轉速來校正機器人所在的位置，影

像處理偵測搬運機與目標的距離，使搬運機

能夠精準的將所要搬運的貨物放置到指定的

位置，達成自動化搬運的功能。

2.1. 避障系統 

若開啟自動模式遇到障礙物時，攝影鏡頭

可偵測障礙物超音波偵測障礙物距離及電子

羅盤測量障礙物方向，若障礙物距離接近 100

公分時，Arduino 控制驅動輪轉向並避障。 

2.2. 電子羅盤 

可偵測自動搬運機器人所在的方位，並傳

輸給 Arduino 配合路徑規劃，與避障系統的障

礙物偵測方向。

圖 1. 電子羅盤圖 

2.3. 光編碼盤 

將光編碼盤分別裝設在兩側行走輪的軸

上，搭配光遮斷器，可以分別計算兩個行走

輪的轉速，並使用可變電阻改變轉速，來校

正兩輪轉速達到一致，使行走方向為直線。
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