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實作方法與成果

‧在LabVIEW的程式環境下撰寫shared variable，再經由筆電與筆電的無線網路傳輸進行
傳值的部分，將指令經由shared variable的方式給小筆電再經由小筆電的USB port將指令
傳給機械手臂完成指令操作動作(圖十一)。

‧DaNI機器人的部分:因DaNI機器人的主機板是以網路線進行傳輸的動作，故我們使用無
線AP分享器將DaNI機器人、小筆電、主筆電連線在同一個網域進行傳值，以主筆電的
方向鍵來進行前進、後退、左右轉與turbo加速的操作(圖十二)。

‧ DaNI機器人自動避障部分:經由DaNI機器人上的超音波裝置，將反射的值傳回給主筆電
的控制程式，經由程式運算後進行相對應避障的動作。在自動模式中可以在主筆電任意
地按方向鍵，即可馬上切回手動操控的模式(圖十三)。

‧硬體方面在DaNI機器人後方有12V的鉛蓄電池，經由變壓器穩壓後輸出給機械手臂使用，
提供機械手臂所需的電源。而AP分享器電源供應的部分則是由DaNI機器人的主機板上
接線提供5V分享器所需的電源(圖十四)。

‧ 專題實做成品(圖七)，可遠端操控機器人，並使用機械手臂完成指定動作。自動避障也
可穩定地駛離障礙物。

(圖七)、實做成品

結論

‧本專題研究並且實作了一台可遠端操控與自動避障的DaNI機器人，並可以使用機械手
臂來吸取物品。其包括了機器人和遠端遙控的程式與功能撰寫，還有組裝車子的硬體結
構部分和程式的修改；機械手臂的不穩定性與不相容等問題，都是我們在此次專題上所
出乎意料的。在硬體製作、實際操作、各種不在計劃中的意外性微調、機構與程式上的
不相容、不穩定等問題，都在團體的討論中獲得解決。同時我們也透過許多次的實際操
作與測試來實現可執行性的穩定度。

‧現在的機器人當然不是最完美的狀態，我們更可以進一步的將這些裝置與程式設計得更
加完善，例如更簡化程式、修改控制模式使其達到更穩定、更有效率與更便利的運作等。

‧未來將繼續開發更多智慧型機器人，以及將我們的所學擴大到未來職場中。需要考慮到
更多問題，如各個地區的環境、穩定度、功能新增等，讓此控制專題更加完整。

摘要

‧現今環境的發展中，機器人的重要性日趨重要，各大的科技產業也都相繼投入機器人的
開發與設計。機器人的穩定度也是大家所追求的目標，希望以穩定、精準、快速的動作來
提升工作的效率。或許在不久的將來，機器人會遍佈在我們的生活中，成為人類最佳的伙
伴之一。

‧此次的專題我們是使用DaNI機器人搭配uArm的機械手臂來進行遠端無線操控機器
人與機械手臂，手臂上有幫浦的功能可吸住重量較輕且表面平滑的物品，並藉由手
動或自動的機器人操作，將我們的物品運送至我們想要的目的地，再將物品經由機
械手臂放置在目標的位子上。

‧機器人的操作介面將統合在一台筆電上，經由網路無線的傳輸在筆電上完成所有的
系統操作。

系統架構
‧本專題的機械架構，其包括機器人主體DaNI機器人(圖一)、用以自動控制時偵測有
無障礙物的超音波感測(圖二) 、用以拿取與吸住物品的機械手臂(圖三)、供電的電
池與所需要的變壓器(圖四)、無線網路分享器(圖五)與控制機械手臂的迷你筆電

(圖六)。

‧機械手臂的部分因手臂內部的韌體本身沒有提供無線網路傳輸，故必須接USB線做
傳輸的動作。我們使用的方法是將USB線接到放在機器人上的小筆電，再由小筆電
用shared variable傳值以無線網路傳輸的方式與操控筆電進行傳輸，進而達到無線操
控的目的。
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開發環境

‧LabVIEW(圖八)為美商國家儀器公司(NI)所研發具有圖形介面的快速開發FPGA

(Filed Programmable Gate Array)應用程式(圖九) — 其又稱之為LabVIEW FPGA模組。
使用者可利用此LabVIEW FPGA模組以圖形化方式撰寫FPGA程式(圖十)。其可在
Windows 系統平台上來開發 FPGA的VI，然後 LabVIEW 會編譯其程式並將其燒錄
至硬體裝置上。如此可以建立使用者自定的 LabVIEW 邏輯與直接存取 I/O 功能的
內嵌式 FPGA程式，建構客製化硬體裝置。

(圖十一) 、shared variable傳輸部分程式 (圖十二) 、DaNI機器人控制操做指示版面

(圖九) 、FPGA

(圖八)、LabVIEW

(圖十) 、LabVIEW FPGA

(圖十三) 、自動模式切換手動模式部分程式 (圖十四) 、使用DaNI主機板2個
pin腳接出電源


