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Abstract

本作品結合機器人控制以及電力電子的技術，整合太陽能源
與移動機器人。機器人到戶外利用太陽能電池進行充電，並將轉
換的電力提供給在電力缺乏區域內需要的人及用電產品。現代化
的社會中辦公社交總離不開各種電子用品，然而一般公共場合如
機場、醫院、公園等多半沒有足夠的充電插座供給大眾使用，若
能夠在這些公共場合加置本作品，可有效利用潔淨能源並提供用
電服務，為人類帶來更多的便利以及保持乾淨的生活“綠”空間。

Results

Conclusion

為了落實潔淨能源與環境保護，並考量到產品市場性及開發成
本，秉持著「產品必須不妨礙健康、不危及環境及消費者，才可以
在市場上流通」的原則，本作品Solar Hunter整合智慧機器人及太
陽能源系統，並設計友善的人機介面方便使用者使用，達到節能省
炭的功能，減緩地球暖化，除了增進社會福祉，並真正落實與響應
綠能電子。

System Operation Flowchart

障礙物閃避 : 使用者透過鍵盤來改變攝影機投影角度並決定
是否改變機器人行走方向及速度，以避免障礙物撞擊。

遠端監控 : 利用Wi-Fi技術將目前機器人目前速度、座標位置、
障礙物資訊等等的相關資訊回傳至遠程監控端。

遙 系統 : 使用者可在遠端透過人機介面傳回之畫面控制
程式，遠端遙控及參數修正協助機器人完成任務。

太陽能儲能系統 : 使用四片10W/20V的太陽能電池，利用兩
串兩並的方式做連結，經過 Buck Converter 降壓對兩顆串聯的蓄
電池充電，再由Inverter 轉成交流 110V 輸出。

Fig3. 系統流程圖

透過網路攝影
機及超音波感測器
可以得知機器人目
前位置並自動偵測
障礙物的功能，若
為遙操作模式，使
用者可透過人機介
面控制機器人的行
動。Fig. 4為實際場
景與操作介面圖。

Fig. 4. 人機介面與實際位置圖

Fig. 5. 供電功能實測

利用已充飽的蓄電池，經過逆變器轉成110伏特的交流電，
可供一般電子產品使用。Fig. 5為實際電池供給手機充電測試圖。

System Hardware Architecture

Fig. 1為系統實體架構圖，其應用功能描述如下：

網路攝影機：擷取前方環境影像並回傳至遠程監控端。

無線傳輸模組：透過Wi-Fi 回傳相關資訊給遠程監控端。

超音波感測器：偵測使用者與機器人之間的相對距離。

嵌入式控制器:嵌入式板上數位I/O、類比I/O 以及3.3 伏特的
腳位，連接到FPGA板上。

太陽能板模組：吸收太陽能並轉換為電能。

變壓器:將太陽能轉換出的電壓進行降壓。

逆變器:將蓄電池的直流電壓轉換成110伏特的交流電。

Fig. 1.機器人平台架構與外部感測器

Fig2.系統硬體架構圖


