
作品名稱：誰都攔不住 

科別：自然與應用科技 

 

 

壹、前言 

一、研究動機 

(一)研究背景 

研究自走車避障動作中，超音波感測器設置的最佳位置。 

根據內政部警政署交通事故統計顯示，光今年 9 月就有將近 24000 件車禍。

這使我們思考著：要是能利用現在進步的科技，減少車禍的發生次數。當中可能

是因為人為的不注意，但其中也有著一些因為設置上的死角而造成，倘若將超音

波裝在那些死角處，並且結合系統，提前偵測並避開，既能減少車禍發生的機率，

也能使未來更加的進步。 

現行技術中雷達是最常採用的，原理與超音波技術相近。利用超音波偵測的

技術，以便有效率地避開障礙物。 

 

 

(二)研究契機 

在現行的技術有死角，例如：小型汽車左右前側的 A 柱，或是大貨車的下

方以及內輪差等，皆是死角。所以我們提出用自走車以及超音波的功能，在不同

環境下如何能夠在短時間內判斷距離並避開障礙，就成為我們的研究動機。 

在自走車正前方只裝有一顆超音波，若左右有障礙時，可能無法偵測，導致撞上

障礙物的機率增加。當在車的左右再裝上超音波，使車輛撞上障礙物的機率降

低。 

(三)名詞解說 

1.了解什麼是自走車 



假設汽車的避障感

應器都裝在最前

方，以 A 車為對照

組，來觀察若只有

裝在最前方且方向

都只向前的 A 車與

實驗組 B、C、D 車

來做對比 

在這個資訊化的時代裡，很多產品的生產都走向了自動化的趨勢。而車

輛也不例外，自走車是在一般的車模型加上了晶片、程式控制等等使得車子

得以做出特定動作的一種車子，因此自走車如果運用得當，是能夠成為工廠

中不可或缺的角色。除此之外，因為它會依程式的規定動作，因此也能夠作

為一種另類的機器人應用在我們的日常生活中來使我們的行動變的更加方

便。像是無人駕駛汽車、家庭中的掃地機器人等。 

2.何為超音波 

超音波，又稱超聲波。是指頻率超過人類可聽聲波範圍，而超音波是需要藉

由介質來傳遞，因此在真空狀態下，超音波是無法傳遞的。而通過發出超音波與

接收的時間差進一步偵測出距離，是這次我們利用超音波的目的。 

二、研究目的 

(一)探討現行技術中，超音波配置的角度 

(二)提出超音波感測器放置的最佳位置 

(三)探討自走車進入的最佳角度 

三、研究問題 

根據研究目的，我們提出以下幾點假設 

超音波在車子上的位置圖 
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1. 在直行路路段中，各配置的偵測情形 

 

 

2.在右彎路段中，各配置的偵測情形 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.在左彎路段中，各配置的偵測 



 

 

4.在十字路口中，各配置的偵測情形 

 

5.在 Y 字路口中，各配置的偵測情形 

 

 

 

 

 

 

 



6.在 T 字路口中，各配置的偵測情形 

 

 

 

7.遇到死路，各配置的偵測情形 

貳、文獻探討 

一、相關新聞 

精湛光學科技（2070）從傳統製造業走向高科技精密產業，在現代化生產製造中，

提高生產環節效能，近期導入的工業 4.0 自走車的產品移動機器人、 倉儲機器

人，同時針對智慧工廠、工業 4.0 製造流程中，有關原物料、成品、半成品之暫

存搬運及定位追蹤需求，推出完整的系統解決方案。自走車對於 24 小時生產的

工廠，可節省大量的人力，而且不會出錯，目前台灣知名螺絲大廠華興螺絲，搶

先導入第一套四台自走車自動搬運車系統。 



 

二、現行技術─市售產品 

去年全台第一輛無人駕駛巴士 EZ10，在台大水源校區舉行固定路段測試，將無

人駕駛先驅引進台灣。而在國外，Uber 在美國的空中計程車計畫 Uber Elevate 也

正持續邁進，盼能在洛杉磯奧運前完成；麥肯錫與 LUNAR 聯手設計兩款共享

汽車概念也正如火如荼進展；波音（Boeing）旗下的創投部門也投資自動駕駛系

統新創，看準無人駕駛的未來商機，這些計畫皆能見無人駕駛的風潮正在世界各

地盛行。現在新的無人駕駛車概念又出現了！來自英國的交通運輸設計師 Jonny 

Culkin 描述了倫敦未來的交通願景，提供 mini-Routemaster 的概念，希望為英國

打造一個更舒適的交通環境。這台無人駕駛車將由雷達、雷射傳感器、攝影機導

引，利用傳感器和攝影機的技術結合，讓 mini-Routemaster 掃描街道上的障礙物，

降低交通事故的發生率。相信再過不久無人駕駛車的身影，將會普遍地出現在街

道上。 

三、自走車的超音波避障 

2018 年全國自走車競速暨機器人創意大賽，昨在官田區勞動部勞動力發展署雲

嘉南分署「開戰」，四百九十六支隊伍、逾千名選手同場較勁，互尬機器人，考

驗選手從程式設計到零件組裝的能力，現場加油聲此起彼落，熱鬧有趣。勞動部

長許銘春與勞動力發展署署長黃秋桂主持開幕，並現場體驗操作機器人，與來賓

進行一場機器人足球友誼賽。部長指出，機器人與自動化技術是未來發展趨勢，

也是政府重點發展產業政策，透過此次競賽，提供青年學子交流觀摩機會，也能

展現應用機械、電子、電機、程式設計等跨領域知識的整合實力，有助於智能產

業人才教育向下扎根。現場宛如機器人大軍壓境，難得一見，比賽過程中，有的

機器人一路順遂、有的罷工，讓操控的選手忙得不可開交，過程緊張又趣味橫生。

比賽結果揭曉，「自走車拐彎抹角」大專組冠軍義守大學程宇謙、程綺佳，青少

年組冠軍台中嘉陽高中蔡宜臻、蔡維家；「自走車避障」大專組冠軍高苑科大王

智彥、林宗民，青少年組冠軍高雄國光高中李旻哲、李旻逸。 

 

 

 



參、研究方法 

一、研究流程圖 
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二、研究工具 

(一)量表 

超音波測試 

 

下表用來檢驗超音波模組可以測試的距離到多少 

實際/測量 10cm 20cm 30cm 40cm 50cm 60cm 70cm 80cm 

測試 1(cm)         

測試 2(cm)         

測試 3(cm)         

 
(二)研究限制 

由於超音波感測器在 60cm 之後的測量結果與實際越差越大，所以我們在之

後測試會盡量在 60cm 之內，60cm 以上的數據將視為>60cm 論。 



 

肆、研究結果 

一、現行自走車配置的偵測情形 



依據研究問題呈現量表 

(一)A、B、C、D 在甲場地的情況 

 

 

甲 A 左超音波 中超音波 右超音波 甲 B 左超音波 中超音波 右超音波 

數據一 95.11 94.31 95.57 數據一 6.74 41.58 41.13 

數據二 96.84 93.92 92.63 數據二 7.46 41.24 41.25 

數據三 96.91 94.42 95.26 數據三 6.84 40.02 40.84 

數據四 97.22 93.92 96.87 數據四 7.10 45.60 41.24 

數據五 95.67 94.02 93.59 數據五 7.10 40.31 41.25 

甲 C 左超音波 中超音波 右超音波 甲 D 左超音波 中超音波 右超音波 

數據一 4.48 38.64 9.31 數據一 6.17 51.00 5.58 

數據二 4.48 38.69 9.35 數據二 6.12 51.51 6.25 

數據三 4.78 28.21 9.30 數據三 5.91 51.00 5.86 

數據四 4.54 29.04 8.09 數據四 3.95 51.41 5.86 

數據五 4.69 38.69 9.00 數據五 5.86 37.01 5.91 



 

(二) A、B、C、D 再乙場地的情況 

乙 A 左超音波 中超音波 右超音波 乙 B 左超音波 中超音波 右超音波 

數據一 19.18 19.74 20.38 數據一 9.21 6.82 6.87 

數據二 19.16 19.74 20.38 數據二 8.69 6.31 6.75 

數據三 19.18 19.73 20.38 數據三 9.09 6.72 6.87 

數據四 19.16 19.73 20.38 數據四 8.80 6.82 6.86 

數據五 19.18 19.74 20.37 數據五 9.55 6.41 6.87 

乙 C 左超音波 中超音波 右超音波 乙 D 左超音波 中超音波 右超音波 

數據一 8.49 6.77 15.65 數據一 4.43 7.94 3.97 

數據二 8.49 6.67 15.65 數據二 4.36 7.94 3.97 

數據三 8.38 6.67 15.65 數據三 4.38 8.04 3.97 

數據四 8.95 6.72 15.76 數據四 4.48 7.94 3.97 

數據五 7.79 6.67 15.65 數據五 4.36 7.89 3.97 

 

 



(三) A、B、C、D 在丙的情況 

 

丙 A 左超音波 中超音波 右超音波 丙 B 左超音波 中超音波 右超音波 

數據一 5.77 5.95 5.91 數據一 19.73 7.13 6.25 

數據二 5.98 5.70 6.10 數據二 18.04 7.03 6.36 

數據三 5.93 5.70 6.51 數據三 18.45 7.13 6.36 

數據四 5.55 5.96 6.56 數據四 18.04 7.03 6.36 

數據五 5.50 6.36 6.48 數據五 18.45 7.11 6.25 

丙 C 左超音波 中超音波 右超音波 丙 D 左超音波 中超音波 右超音波 

數據一 46.08 5.70 8.33 數據一 2.78 9.97 4.26 

數據二 47.89 5.60 8.18 數據二 3.25 9.00 4.28 

數據三 47.68 5.76 8.30 數據三 2.37 9.00 4.28 

數據四 47.68 5.70 8.20 數據四 3.13 9.47 4.28 

數據五 47.66 5.76 8.23 數據五 3.75 9.05 4.28 



(四) A、B、C、D 在丁的情況 

 

丁 A 左超音波 中超音波 右超音波 丁 B 左超音波 中超音波 右超音波 

數據一 66.37 70.41 68.68 數據一 16.44 66.60 69.60 

數據二 66.37 69.24 69.09 數據二 16.08 68.83 69.59 

數據三 67.65 70.43 68.68 數據三 16.05 68.75 68.73 

數據四 67.30 69.55 69.09 數據四 16.03 68.73 69.60 

數據五 66.79 70.82 69.09 數據五 16.03 69.14 69.59 

丁 C 左超音波 中超音波 右超音波 丁 D 左超音波 中超音波 右超音波 

數據一 13.88 7.44 11.49 數據一 5.41 99.21 7.23 

數據二 14.40 6.98 13.63 數據二 5.29 99.91 7.22 

數據三 13.56 7.47 13.26 數據三 5.31 94.00 7.11 

數據四 13.56 8.35 13.26 數據四 5.40 97.22 95.81 

數據五 14.43 7.94 13.16 數據五 5.40 96.77 7.08 



(五) A、B、C、D 在戊的情況 

 

戊 A 左超音波 中超音波 右超音波 戊 B 左超音波 中超音波 右超音波 

數據一 25.89 7.89 104.50 數據一 127.29 10.79 36.94 

數據二 40.64 10.82 68.47 數據二 127.35 10.89 36.82 

數據三 37.77 9.97 79.00 數據三 139.23 10.79 71.74 

數據四 38.08 10.95 109.00 數據四 129.83 10.79 36.82 

數據五 36.74 9.97 68.52 數據五 112.03 10.77 37.34 

戊 C 左超音波 中超音波 右超音波 戊 D 左超音波 中超音波 右超音波 

數據一 114.40 9.45 96.00 數據一 5.31 7.89 8.44 

數據二 113.75 9.57 97.39 數據二 5.29 7.49 8.54 

數據三 133.81 9.57 97.39 數據三 5.29 7.49 8.54 

數據四 111.56 9.47 97.27 數據四 5.31 7.78 8.54 

數據五 116.49 10.43 97.29 數據五 4.85 7.89 8.44 

 



(六) A、B、C、D 在己的情況 

 

己 A 左超音波 中超音波 右超音波 己 B 左超音波 中超音波 右超音波 

數據一 9.31 9.86 9.86 數據一 26.72 9.66 9.76 

數據二 9.62 10.17 9.76 數據二 26.00 10.12 9.86 

數據三 9.14 9.73 9.76 數據三 26.31 10.12 9.86 

數據四 9.21 10.17 9.81 數據四 25.95 9.67 9.71 

數據五 9.04 9.60 9.71 數據五 26.31 9.16 9.57 

己 C 左超音波 中超音波 右超音波 己 D 左超音波 中超音波 右超音波 

數據一 13.88 7.44 11.49 數據一 4.42 11.49 5.55 

數據二 14.40 6.98 13.63 數據二 4.28 11.39 5.55 

數據三 13.56 7.47 13.26 數據三 4.28 11.39 5.55 

數據四 14.45 7.94 13.16 數據四 4.42 10.98 5.65 

數據五 14.43 7.47 13.99 數據五 4.38 11.49 5.64 



(七) A、B、C、D 在庚的情況下 

 

庚 A 左超音波 中超音波 右超音波 庚 B 左超音波 中超音波 右超音波 

數據一 12.23 12.77 13.92 數據一 9.73 4.23 4.83 

數據二 12.23 12.87 13.92 數據二 9.62 4.23 4.83 

數據三 12.34 12.35 13.92 數據三 9.71 4.23 4.85 

數據四 12.23 12.37 13.92 數據四 9.71 4.64 4.85 

數據五 11.92 12.37 13.92 數據五 9.26 4.64 5.24 

庚 C 左超音波 中超音波 右超音波 庚 D 左超音波 中超音波 右超音波 

數據一 9.66 5.03 10.98 數據一 6.63 9.52 7.71 

數據二 9.66 5.45 10.98 數據二 6.17 9.42 7.73 

數據三 8.90 5.03 10.88 數據三 4.62 9.73 7.84 

數據四 9.66 4.98 10.98 數據四 5.24 9.31 7.84 

數據五 9.21 5.00 10.98 數據五 5.31 9.21 7.84 



 

伍、結論 

一、研究發現 

1. 在甲場地 

(1)A 車偵測出前方有路，但無法得知左右是否有路。 

(2)B 車雖偵測出前方有路，但僅能偵測到左方的牆，無法偵測

到右方。 

(3)C、D 車偵測到前方有路，左及右偵測到牆，推測為一直走路

段。 

2.在乙場地 

(1)A 車雖偵測到前方有牆，但無法偵測左右是否有路。 

(2)B 車的左方偵測數值略大於中間及右邊，由此推測左邊可能

有路，或是轉角。 

(3)C 車的右偵測數值>左偵測數值>中間偵測的數值，推測右邊

有路、左有轉角，可能為一右轉路段。 

(4)D 車的偵測數值中，中間數值較兩旁大，而左右較小，推測

可能是條窄路，但不確定左前方及右前方是否有路。 

3.在丙場地中 

(1)A 車雖偵測到前方有牆，但無法偵測左右是否有路。 

(2) B 車的左方偵測數值略大於中間及右邊，由此推測左邊可能

有路，或是轉角。 

(3)C 車的左偵測數值>右偵測數值>中間偵測的數值，推測左邊

有路、右有轉角，可能為一左轉路段。 

(3)D 車的中間偵測數值略大於左右，推測可能為窄路，但無法

得知左前方及又前方是否有路。 

4.在丁場地中 

(1)A 車雖偵測到前方有路，但無法偵測左右是否

有路。 

(2)B 車的左偵測數值略大於在前方有障礙物的數

值，推測左方有路，但無法得知右方是否有路。 

(3)C 車的左右偵測數值略大於在前方有障礙物的

數值，推測左右及前方皆有路。 

(4)D 車在左右的偵測數值較小，推測為窄路，雖

前方有路，但無法得知左右是否有路。 

 



 

 

5.在戊場地中 

(1)中間的偵測器，在此場地常有不準確的數值出現，

推測是因在偵測時，偵測的物體非平面所導致。 

(2)甲車中間偵測到有物，左右數值略大，推測左右

的路可能有物阻擋，或非直線的路段。 

(3)B 車中間偵測到有物，而右方偵測數值較左邊小，

推測左方有路，而右方可能有物阻擋或非直線路

段。 

(4)C 車中間偵測到物，而左右皆無，推測為一叉路。 

(5)D 車中間偵測到物，左右偵測數值較在前方有物

小，推測為一窄路，無法得知左右是否有路。 

 

6.在己場地中 

(1)A 車雖偵測到前方有牆，但無法偵測左右是否

有路。 

(2)B 車左偵測數值大於中間及右邊，前方無路，

推測左方有路，但無法得知右方是否有路。 

(3)C 車左及右偵測數值大約中間，中間無路，推

測左右皆有路，可能為一 T 字路口。 

(4)D 車左及右偵測數值略小於中間，中間無路，

推測為一窄路，但無從得知左右是否有路。 

 

7.在庚場地中 

(1)左方偵測數值略大於中間及右邊，中間無路，推測左方

有一角落，而無從得知右方是否有路。 

(2)C 車左及有偵測數值略大於中間，前方無路，推測左及

右皆為角落，可能為一死路。 

(3)D 車左及右偵測數值略小於中間，中間無路，推測為一

窄路，而無從得知左前及右前是否有路。 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

二、問題與討論 

 

1. Q 在這次的實驗裡，遇到了什麼問題，我們如何解決？ 

  A (1) arduino 版子本身出了點問題，導致有幾個感應器的數據出不來。 

我們不斷的嘗試所有腳位，最後找到了 6 個腳位可以使用，因此我們只使用

了三個感應器。 

(2)超音波模組由於此模組本身設計的關係，無法測得物體在正中間的數據，

因此在 Y 字形的場地時，中間感應器時常測出與實際距離相差甚遠的距離。

我們採取多次測量，取與實際距離較接近的數據來做比較。 

2. Q 超音波能測出 100cm 遠的物體嗎？ 

  A 能，只是從 60cm 後，誤差會越來越大。 

3. Q 能在多加裝幾顆感應器嗎？ 

  A 能，只是由於此塊 arduino 版子的腳位除了點問題，而無法在應付更多的感 

    應器。 

4. Q 在 Y 字路口時，中間的感應器易出問題，能怎麼解決？ 

  A 在中間多加裝一顆，或者加裝舵機，使超音波能變換角度偵測。 

 

三、建議及未來展望 

建議在做類似此實驗時，在準備超音波設備時，可以試著以轉動角度的方式來偵

測，較不會有超音波模組的死角出現，且也不用用很多顆感應器來偵測。 

現在科技發展的迅速，人類發明了學多可以代替人類做事的機器，而超音波模組，

可用來做無人機或是無人車的防撞偵測，或是雷達的偵測，將會是未來一項新興

的發展技術之一。 

 

四、心得 

在這次的科展中，不論是了解 Arduino 從基本語法、假設、到了解整個程式內容

或是了解自走車的應用、超音波的死角以及如何用於現代技術中，都是讓我從對

它們一無所知到現在有著基本的了解，在過程中也使我再次學習團隊合作。至於

習得現代的這些科技，若要往這方面發展，不僅僅是提早學到這些相知識，也能

夠較有優勢。 
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