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第一章  研究動機與目的 

 

1-1 研究動機 

近年來，由於工業科技和電子科技越來越發達，很多東西都已經

機械化，像是震災或者發生災害時，有些高科技國家，其實已經在研

究一些機器人，如何使那些機器人去代替人類到危險的地方先進行救

災的動作，就算遇到不測，也只是機器壞損而已。 

所以，本文想要靠著自走車搭配 Arduino 程式還有視訊鏡頭，去

做到遠端遙控來去探測危險的地方可能有什麼危險存在，進而去由機

器發現，然後讓人類想辦法解決，萬一小車遭遇危險也比較不會有生

命安全的顧慮。 

    希望能夠藉著逐一修改 Arduino 程式、簡易而人性化的控制面板、

照射角度寬廣的視訊鏡頭以及零件配置整齊的自走車，達到所想要的

結果，讓期許不再是期許而是實現。 
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1-2 研究目的 

  由於科技的發達，現在走進自動化的趨勢，什麼東西都講究快速，

便利，且耗損能源低，漸漸地，人們用電腦來取代人力，因此我們便

針對此來設定我們的專題題目－自走車。我們利用在學校所學的電子

學、電路學，以及伺服控制、Arduino 程式，作為我們設計自走車的基

礎。 利用電源電路、馬達、外加攝影鏡頭，以及 Arduino 程式來製作

自走車。 

  我們會選擇製作自走車的原因是因為看到許多的國家都有不斷的

研究興發表自走機器人例如：美國 NASA 於 1997 年登陸火星探測車旅

居者號。覺得將來不論工業與家庭未來一定會以機器人來取代現有的

人力，往後工廠會使用機器人來工作使商品消耗與損失降低以及工作

效率的提升，而家庭則是利用機器人做家事等等；雖然我們沒有良好

的設備及物資去研究自走機器人，但是我們想從研究自走車來更了解

機器人的發展，所以選擇了自走車作為本次專題的題目。 
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第二章  自走車主要材料及元件介紹 

 

2-1 Arduinｏ開發板介紹 

  Arduino 是源自義大利的一個開放源程式碼的硬體專案平台，該平

台包括一塊具備簡單 I/O 功能的電路板以及一套程式開發環境軟

體，可以用來開發交互產品。 

  Arduino 也可以開發出與 PC 相連的周邊裝置，能在運行時與 

PC 上的軟體進行通信。Arduino 的硬體電路板可以自行焊接組裝，

也可以購買已經組裝好的模組，而程式開發環境的軟體則可以從網上

免費下載與使用。 

  因為 Arduino 是一塊基於開放原始碼的 Simple I/O 版，並且

具有使用類似Ｊava、C 語言的開發環境。可以快速使用 Arduino 語

言與 Flash 或 Processing 等軟體作出互動作品。 
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2-2 自走車材料表 

自走車所需材料如下: 

表 2-1 自走車材料表 

       名 稱         數 量 

1 小車固定底盤 1 

2 小車輪胎 2 

3 輔助輪 1 

4 馬達 2 

5 馬達固定架 2 

6 螺絲 4 包 

7 連接線 12 

8 WIFI 盒 1 

9 18650 電池 4 

10 USB 下載線 1 

11 雲台 1 

12 資料光碟片 1 

13 小車控制主板 1 

14 攝影鏡頭 1 

15 9V/2A 電源 1 

16 18650 電池盒 1 

17 USB 數據線 1 
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   圖 2-1 車體模板          圖 2-2 LED 燈   

 

 

 

  

 

 

 

 

    圖 2-3 車頭燈罩         圖 2-4WIFI 接收盒  
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   圖 2-5 視訊鏡頭          圖 2-6 程式燒錄模組 

 
 
 
 
 
 
 
                                                                         
  
 
 
 
 
 
 
 
 

    圖 2-7 輪胎            圖 2-8 電池盒       
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           圖 2-9 輔助輪軸         

 
 
 
 
 
 
 

   

        

 

 

 

            圖 2-10 馬達   
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             圖 2-11 鑽孔機 
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第三章  自走車組裝及測試運作 

 

3-1 自走車零件組裝步驟 

圖 3-1 為車體木板，因為買來時上面是完全乾淨的一塊薄木板，

所以要先將所有零件位置做設計然後把位置圖大概佈置出來，如圖

3-2，再來將所有螺絲鎖點進行鑽孔，如圖 3-3，鑽孔完之後就大概

完成了車體木板的鑽孔設計了，如圖 3-4。 

 

 

 

 
 
 
 
 

   

 

 

         

        圖 3-1 車體模板          圖 3-2 已規劃位置車體模板 

 
 
 
 

鉛筆畫線規劃的預設位置
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  正在鑽孔中的樣子     圖 3-3 鑽孔中車體模板 

 

 

 

 

 

                          已鑽孔完成品 

               圖 3-4 已完成鑽孔的車體模板 
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  把鑽孔好的車體模板依「已規畫好」的位置依序裝上、LED 燈、LED

車頭燈燈罩、WIFI 接收器、視訊鏡頭、程式燒錄模組、電池盒、輔

助輪，如圖 3-5~圖 3-8，如果沒有按照位置將鎖點鎖上可能會出現卡

線造成零件無法依預期使用的情況，當東西都安裝好之後，離小車完

成品就不遠了，如圖 3-9。 

 

 

 

  

 

     

        

  圖 3-5 裝上馬達及電池盒            圖 3-6 裝上視訊鏡頭 
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   圖 3-7 裝上車頭燈         圖 3-8 裝上程式燒錄模組 

 

  

  

 

 

 

 

 

                 

                 圖 3-9 組裝完的完成圖↑ 
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 當小車外型進度已經完成到圖 3-9，就可以開始進行輪胎位置擺放

的規劃，如圖 3-10。 

 
 

  
 
 
 
 
 
 
 
                              
 
 
 
 

 
       
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

              圖 3-10  紅線部分為輪胎位置規劃的兩側 
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  規畫好之後就可以開始準備切割木板，如圖 3-11，使輪胎可以安

裝在木板兩側， 完成小車的動力裝置。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
          
 
 

紅線部分為量測完輪胎距離後切割完成的部分 

                          圖 3-11 
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之後依序安裝上馬達跟輪胎，就完成囉，如圖 12~圖 14 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

       
         
 
        
 
 
 

       圖 3-12 背面完成圖                圖 3-13 側面完成圖                

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

                       圖 3-14 正面成品圖 
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第三章  自走車組裝及測試運作 

3-2 程式碼測試及運作 

3-2-1  Arduino 燒錄軟體 

這個程式是用於把 Arduino 程式碼燒入晶片裡，並做適當的程式修改及

偵錯。 
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         圖 3-2-1  Arduino 燒錄軟體 

3-2-2  Arduino 程式碼 
 

#include <Servo.h>     

 int EN2 = 2;   

int EN3 = 3; 

int EN4 = 4; 

int EN5 = 5; 

int LED1 = 6;  

int LED2 = 7;  

int val,kkl,lkf; 

int lx=90; 

Servo servoX;  

Servo servoY;  

int mkk; 

/////////////////////////////////////// 

void ting(void) 

        { 

          digitalWrite(EN2,LOW);    
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          digitalWrite(EN3,LOW); 

          digitalWrite(EN4,LOW);    

          digitalWrite(EN5,LOW);        

        } 

         

void qian(void) 

        {         

          digitalWrite(EN2,LOW); 

          digitalWrite(EN3,HIGH); 

          digitalWrite(EN4,LOW); 

          digitalWrite(EN5,HIGH); 

        } 

void hou(void) 

        {         

          digitalWrite(EN2,HIGH); 

          digitalWrite(EN3,LOW); 

          digitalWrite(EN4,HIGH); 

          digitalWrite(EN5,LOW);             

        } 
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void zuo(void) 

        {         

          digitalWrite(EN2,LOW); 

          digitalWrite(EN3,HIGH); 

          digitalWrite(EN4,HIGH); 

          digitalWrite(EN5,LOW);      

        }         

void you(void) 

        {         

          digitalWrite(EN2,HIGH); 

          digitalWrite(EN3,LOW); 

          digitalWrite(EN4,LOW); 

          digitalWrite(EN5,HIGH); 

           

        }   

void servo_left() 

{ 

  int servotemp=servoX.read(); 

  servotemp-=2; 
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  if(servotemp<170&&servotemp>10) 

  servoX.write(servotemp); 

  else if (servotemp<=10)  servoX.write(10); 

  else servoX.write(170); 

} 

 

void servo_right() 

{ 

  int servotemp=servoX.read(); 

  servotemp+=2;  

  if(servotemp<170&&servotemp>10) 

  servoX.write(servotemp); 

  else if (servotemp<=10)  servoX.write(10); 

  else servoX.write(170); 

} 

 

void servo_up() 

{ 

  int servotemp1=servoY.read(); 
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  servotemp1+=2;  

  if(servotemp1<170&&servotemp1>10) 

  servoY.write(servotemp1); 

  else if (servotemp1<=10)  servoY.write(10); 

  else servoY.write(170); 

} 

void servo_down() 

{ 

  int servotemp1=servoY.read(); 

  servotemp1-=2; 

  if(servotemp1<170&&servotemp1>10) 

  servoY.write(servotemp1); 

  else if (servotemp1<=10)  servoY.write(10); 

  else servoY.write(170); 

} 

void setup() 

{ 

  servoX.attach(10); 

  servoY.attach(11); 
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  servoX.write(90); 

  servoY.write(90); 

  pinMode(EN2,OUTPUT); 

  pinMode(EN3,OUTPUT); 

  pinMode(EN4,OUTPUT); 

  pinMode(EN5,OUTPUT); 

  pinMode(LED1,OUTPUT); 

  pinMode(LED2,OUTPUT); 

   for(kkl=0;kkl<50;kkl++) 

  { 

    digitalWrite(LED1,HIGH); 

    digitalWrite(LED2,HIGH); 

    delay(500); 

    digitalWrite(LED1,LOW); 

    digitalWrite(LED2,LOW); 

    delay(500); 

  } 

Serial.begin(9600); 

  lkf=0; 
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} 

void loop() 

{  

  if(Serial.available()) 

  { 

    lkf = Serial.read(); 

  switch(lkf) 

  { 

  case 'a': 

     qian(); 

     servoX.write(90); 

     lkf=0;   

     break;    

   case 'b': 

     hou(); 

     lkf=0; 

     break;      

   case 'c': 

     zuo(); 
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     lkf=0; 

     break; 

   case 'd': 

    you(); 

    lkf=0; 

     break;  

   case 'e': 

    ting(); 

    lkf=0; 

     break;   

   case 'j':  

     servo_left(); 

     lkf=0; 

     break; 

   case 'l':  

     servo_right(); 

     lkf=0; 

     break; 

   case 'k':  
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    servo_up(); 

    lkf=0; 

    break; 

   case 'i': 

     servo_down(); 

     lkf=0; 

     break; 

  case 'n': 

     digitalWrite(LED1,HIGH); 

     digitalWrite(LED2,HIGH); 

     lkf=0; 

     break; 

  case 'm': 

    digitalWrite(LED1,LOW); 

    digitalWrite(LED2,LOW); 

    lkf=0; 

    break; 

    } 

  } 
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 } 

 

3-2-3  連接電腦的小車控制面板 

這是用 Visual Studio 2010，來進行編寫及介面設計。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
控制小車方向，上下左右 頭燈開關 
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電腦控制程式碼 

using System; 

using System.Collections.Generic; 

using System.Linq; 

using System.Windows.Forms; 

namespace WifiVideo 

{ 

    static class Program 

    { 

        /// <summary> 

        /// </summary> 

        [STAThread] 

        static void Main() 

        { 

            Application.EnableVisualStyles();          

Application.SetCompatibleTextRenderingDefault(false); 

            Application.Run(new Form1()); 

控制視訊鏡頭的上下左右 
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        } 

    } 

第四章  結論 

 

4-1 結論與心得 

這次專題自走車讓我們學習到很多以前沒有學習到的東西，我們會

選擇製作自走車的原因是因為看到許多的國家都有不斷的研究興發

表自走機器人，覺得將來不論工業與家庭未來一定會以機器人來取代

現有的人力，往後工廠會使用機器人來工作使商品消耗與損失降低以

及工作效率的提升，而家庭則是利用機器人做家事等等；雖然我們沒

有良好的設備及物資去研究自走機器人，但是我們想從研究自走車來

更了解機器人的發展，所以選擇了自走車作為本次專題的題目。 
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