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實作方法與成果

‧在Arduino的系統下撰寫避障自走車的行走控制程式。先撰寫出一個超音波模組的程式，
使之可以發送超音波測量距離，再由程式判斷是否要轉彎並輸出相對應的指令至避障自
走車上所配置的兩個伺服馬達來使之運轉，並依據此命令進行前進、後退、左轉、右轉
等功能。

‧整個避障自走車外觀可分為：上層的「超音波模組」、「arduino uno」與下層的「伺服
馬達」。Uno板傳送命令到載具的程式如圖六所示。圖七則為自走車後伺服馬達以及支
撐滾輪。

‧

‧圖八是避障自走車的主程式。當接收到超音波模組的訊號，就利用程式碼的算式計算實
際距離，讓自走車判斷是否避障，而電腦監控視窗(圖九)會即時顯示其距離。

‧

。

結論

‧本系統藉由超音波避障子系統來自動迴避障礙物來行走。 我們利用Arduino 智慧生活
科技，可以應用於家庭的自動吸塵器上面。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，我們想從研究自走車來更了解機器人
的發展。

自走車在我們所生活的世界中將會愈來愈普遍，超音波避障只是其中一種避障的方法，
我們有查過網路上一些資料，是用一種叫電射測距儀的感測器來進行自走車的避障，
其精準度更好。只是較適用於大型的自走車，且所需的花費更高。

若自走車未來加入更多的感測器，那功能更是強大，例如市面上有一種體感 器稱為
Kinect，其功能有色彩資訊、深度資訊，並且可以做人臉偵測、骨架資訊等等，有些大
學的研究將其與自走車結合，製作出行動導覽機器人、居家照護機 器人……等等的機
器人，可望對於人們的生活上提供更佳便利的服務。

摘要

透過本篇研究Arduino微電腦的學習，深入了解Arduino使用方法及功能，且經由
實際電路板的過程去對Arduino運作有更深入的了解。為何想製作無線控制自走車
，是因為坊間有很多類似的相關產品，種類繁多，想要藉由製作一個Arduino微電
腦搭配程式去執行將超音波感測器達到可以偵測到障礙物並迴避功能因為透過
Arduino微電腦的輸出入設計及製作無線控制自走車的過程中，可以深入了解，如
何透過程式去設計、控制超音波感測器，小組成員同學預期此設計能先達到對此
知識的了解和樂趣，會再進階地針對無線控制自走車的缺點進行改進，就能使超
音波感測來應用在各種方面的上，為此下一階段小組所預計達成的目標；故現行
之小組專題製作的目標即是想透過Arduino 微電腦的學習，去製作一個能快速地偵
測障礙物的無線控制自走車，以達到科技與生活相結合的目的。

系統架構

‧本專題的系統架構(圖一)，其包括基本零件、超音波模組(圖一)、Arduino uno(圖
二)、伺服馬達等。基本的電木板、線路零件建構整個自走車的架構，uno板作為架
構的中心，反映自走車的所有行為，並且使用紅外線無線傳輸方式來對自走車做遠
端遙控。

圖一、系統簡單架構 圖二、Arduino uno

開發環境

Arduino，是一個開放原始碼的單晶片微控制器，建構於簡易輸出/輸入（simple

I/O）介面板，並且具有使用類似Java、C語言的Processing/Wiring開發環境。而
Arduino計劃也提供了Arduino Software IDE(圖三、圖四)，一套以Java編寫的跨平
台應用軟體。Arduino Software IDE使用與C語言和C++相仿的程式語言，並且提供
了包含常見的輸入/輸出函式的Wiring軟體函式庫。

圖六、前進後退控制程式 圖七、自走車底盤

圖四、編寫介面
圖三、Arduino IDE

圖五、Arduino IDE與自走車建構中

圖八、主測距程式 圖九、電腦監控視窗


