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淡江大學97學年度第2學期電機系大學部教學計畫表
	課程名稱：（中文）電工實驗
	開課單位
	電機系

	（英文）ELECTRICAL ENGINEERING EXPERIMENT
	課程代碼
	6258

	授課教師：許陳鑑

	學分數
	1學分
	必/選修
	必修
	開課年級
	電機進學班三

	先修科目或先備能力： 

	課程教學目標：使學生藉由動手實作(hands-on)以驗證所學習之理論，實際完成一實務性專題或研究計畫，以培養團隊合作之精神以及專業之素養。

	教科書1
	相關論文或技術手冊

	週次

（1-18）
	課程大綱
	教學方法
	備註

	
	單元主題
	內容綱要
	講授
	示範
	習作
	其他2
	

	1
	依興趣分組
	依興趣分組：
1. 以影像為基礎之量測與控制
2. 自動平衡之雙足無線遙控機器人之設計與控制
3. 演化控制計算法則
4. 數位控制系統分析、設計、及實現
	●
	
	
	
	

	2-9
	分組研討及實作
	依興趣分組結果進行研討及實作
	●
	●
	●
	
	

	10
	期中進度報告
	提交進度報告
	
	
	●
	●
	提交期中進度報告

	11-16
	分組研討及實作
	依興趣分組結果進行研討及實作
	●
	●
	●
	
	

	17-18
	期末檢討報告
	1. 小組研討
2. 實作書面報告
3. 口頭報告
	
	●
	●
	●
	

	教材編選：

評量方法：1. 期中報告：20％，2. 期末報告：30％ 3. 專題實驗成果：40％ 4. 口頭報告：10％
教學相關配合事項：教學內容、教科書、學期成績評量方法皆公告於學校教務處相關網頁及教師個人教學平台上以供學生參考。

	課程與大學部核心能力關聯比對表
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	百分比(%)
	8/9


附註：教學內容及進度：
(1) 課程目標
培育學生應用影像信號進行各種量測、計算之模擬與研發。
培育學生在雙足機器人之設計與控制之觀念及興趣。
培育學生應用VHDL設計控制晶片模組。
培育學生在演化計算法則(Evolutionary algorithms)相關領域之觀念及興趣。
培育學生在數位控制系統(Digital control systems)分析、設計、及實現相關領域之觀念及興趣。
(2) 適合對象
具有基礎之程式語言撰寫能力，對於系統與控制相關技術有興趣之同學。
(3) 課程簡介：
1. 以影像為基礎(image-based)之量測(measurement)與控制：
透過CCD 攝影機取得之信號，並配合雷射定位或是位移等簡單方法，建立像素與距離之關連性，以有效獲取待測物件之距離及大小等資訊，利用簡單的電路或是演算法則，即可獲取遠方物體之空間資訊。
2. 自動平衡之雙足無線遙控機器人之設計與控制：
利用AI或伺服馬達，配合感測器以操縱機器人，期使機器人具備遙控功能，能依未知地形自動做重心校正，提升機器人自主性及智慧，讓機器人之動作規劃及設計能更快速。設計方法：1.感測器應用，2.機器人架構設計，3.無線傳輸設計，4.控制器設計，5.開發介面的設計 ，6.機器人的動態規劃設計。
3. 演化控制計算法則：
學習各種啟引式(Heuristic algorithms)演化法則，包含基因演算法(genetic algorithms)、粒子群聚最佳化法等最佳化(Particle swarm optimization)等最佳化技術，並用以解決控制系統分析及設計之相關問題。
4. 數位控制系統分析、設計、及實現：
學習各種數位控制系統分析、設計之理論，利用軟體工具Matlab及相關工具箱加以驗證，並探討數位控制系統實現之方法，利用微處理機或是SOPC等系統加以實現，以解決控制系統之相關問題。
註：1.
教科書請註明書名、作者、出版社、出版年等資訊。
2. 其他欄包含參訪、專題演講等活動。
3. 關連比對表：相關填1，不相關填0，百分比＝相關總數/9

