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摘要 
 

本篇論文製作一台 Arduino 遙控避障礙及

防掉落自走車，硬體方面，核心控制端選擇了

Arduino UNO 控制板為基礎，搭配 L298N 馬達

驅動版驅動兩顆 DC 馬達，循跡方面使用紅外

線陣列感測器偵測黑線，手機與 Arduino 溝通

是使用藍芽的方式，將整體製作成類似戰車的

外觀，在造型方面也與許多自走車有所不同；

搭配自主開發的手機APP，控制自走車的行動。 
 
關鍵詞：Arduino、藍牙、自走車、行動裝置關

鍵詞：Arduino、藍牙、自走車、行動裝置。 

 
Abstract 

 
In this work, we design and implement a 

bluetooth remote controlled and monitored of a 
caterpillar track vehicle with Arduino. With the 
bluetooth communication capabilities, we can 
remote control the caterpillar track vehicle with 
Arduino under the dangerous environments. The 
caterpillar track vehicle with Arduino cannot only 
remote control wirelessly but also can monitor 
and catch target objects. The control mechanism 
of the caterpillar track vehicle with Arduino 
consists of one Arduino UNO and two DC 
motors with L298N driver. The bluetooth 
interface is controlled by the smartphone. 
Arduino UNO can master the electronic signal 
transmission in physical layer. We use the APP as 
a main program to control the Arduino UNO. The 
caterpillar track vehicle with Arduino not only 
can be controlled through bluetooth, but also can 
monitor environment in long distance and catch 
target objects. 

 
Keywords: Arduino, bluetooth, caterpillar track 
vehicle, smartphone. 
 

1. 前言 
 
1.1 研究目的 

 
如何使用 arduino 程式與感測器做連接埠控制

週邊設備，達成目的。 

自走車遇到障礙點時，是否能當下即時反應。 

如何利用無線技術，控制車體行走達成目的。 

 
1.2 研究目標 

 
瞭解 arduino 如何控制馬達組成一台車體。 

瞭解無線通訊控制與傳輸。 

瞭解 arruino 週邊感測器原理與應用。 

透過無線遙控的介面來遙控自走車。 
 

1.3 準備工作 

 
了解 Arduino 和 Android 程式相關書籍。 

了解 Arduino 和 Android 程式的運行及指令 。 

了解各式模組的差異及用途使用方式。 

各式零件的架構。 

一台擁有 Android 系統的智慧手機 。 

紅外線、光敏模組研究及製作。 

 
1.4 研究方法 

 
先測試所有零件、控制板、模組是否為常。 

撰寫 Arduino 和 Android 程式，測試電路板是

否沒問題 。 

開始撰寫程式。 

組裝基本自走車移動零件。 

燒入程式，測試自走車移動及程式運行。 

燒入手機程式測試及檢查問題。 

手機與自走車連接藍芽模組，測試檢查。 

裝上紅外線模組與光敏模組，檢查是否為正常

啟用。 

實際操作校正問題。 

最後校正。 

 

1.5 系統架構 
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自走車主要由 2 顆步進馬達來推動車子的走

向，並由在自走車前方的一組紅外線感測器及超音

波來偵測前方障礙。至於遙控方面由紅外線遙控與

java 語言編寫出來的手機架設控制介面後，利用藍

芽無線技術配對後，使手機 APP 程式用發射訊號藉

由手機藍芽傳送至 arduino 板連接藍芽模組，使車

子上的接收到訊號以達遙控功能。

 
圖 1. 整體流程圖 

 

 
圖 2.紅外線控制端 

 

2 操作及使用 
 
2.1Arduino UNO 控制板 
 

Arduino 是一種開放授權的互動環境開發

技術，互動裝置其實無所不在，像是冷氣的恆

溫裝置，便是使用感測器偵測環境溫度，進行

室內溫度的自動調節；還有汽車使用的倒車雷

達，過於靠近物體便會發出聲音警告駕駛者。

這些裝置為生活增加不少安全及便利，互動能

帶給使用者驚喜，有時會以藝術品的方式呈現

在生活當中。 

以往要處理相關的電子設備時，需要透過

工程師。大多數的設計工具都是為了工程師設

計，除了電路外還需要廣泛的知識，才有辦法

完成電路。還好微處理器有了長足的進步，除

了在使用上變得更為容易，價格上的減少更降

低了學習的門檻。 

Arduino 是一塊 Open source 的 Simple i/o
介面板，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(基於

wiring)與 Flash 或 Processing…等軟體，作出互

動作品。Arduino 可以很容易搭配電子元件，

例如 LED、步進馬達…等，進行各類功能設

計。Arduino 微處理機控制板採用 Atmel 

Atmega8-16PI/PU 單晶片作為系統核心， 可

透過 USB 接頭與個人電腦連接，作為程式傳

輸以及供電之用，透過 DC IN 接 頭可外接 

5V~12V DC 輸入來供電，提供 Arduino 獨立

運作所需之電源，而透過電源輸出接孔則可提

供 5V 的電源輸出，用以驅動週邊電子元件。

在控制訊號輸出入方面，Arduino 微處理機控

制板提供了數位訊號及類比訊 號的輸出入接

腳，作為與週邊電子元件傳輸及接收訊號的管

道。 

 

Arduino uno 特色: 

 

圖 3.Arduino uno 接腳圖 

 

開發簡單，參考資料多。在以往的硬體環

境中，要開發微控制器的程式，開發者需要具
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備電子、電機及相關科系的背景，一般人需花

費大量時間能有機會進入這個開發環境中。

Arduino 學習門檻較為簡單，不需要電子電機

相關科系的背景，也可以很容易學會 Arduino

相關互動裝置的開發。由於 Arduino 以公開

共享為基礎，多數人都樂於分享自己的的創

品，網路上能找的創作案子非常豐富。以此會

基礎，有時只需要參考分享者的作品，依據自

身的需求行調整，就可以在短時間內完成自己

的創作。 

 
圖 4.Arduino uno 電路圖 

 
2.2 藍芽模組 HC-05  
 
HC-05 特性: 

 

採用 CSR 主流藍牙芯片，藍牙 V2.0 協議標準  
串口模塊工作電壓 3.3V，距離一般有 10米  
波特率默認出廠 9600，用戶可設置。  
支持軟件設置主從模式  
工作狀態指示，連接與非連接狀態信號輸出，

便於 MCU 對模塊進行狀態跟蹤  
核心模塊尺寸大小為：28mm x 15mm x 

2.35mm  
工作電流：配對中：30～40mA 配對完畢未通

信：2～8mA 通信中：8mA  
休眠電流：不休眠  
可以與藍牙筆記本電腦、電腦加藍牙適配器、

PDA 等設備進行無縫連接 

 

圖 5.HC-05 藍牙模組外觀與接腳圖 

 

圖 6.帶底板的 HC-05 藍牙模組外觀與接腳圖 

 
 

圖 7.HC-05 藍牙模組實體圖 
 
2.3 紅外線循跡感測模組 
 

簡介： 



利用紅外線探測，抗干擾能力強，感測器

採用 TCRT5000，工作電壓 5V，黑線輸出低電

位，白線輸出高電位。 

特性及應用： 

感測模組上面有三個燈，利用這三個燈來

判斷是否感測到黑線，當感測到黑線時燈會熄

滅，這時候就能利用燈的亮、滅來判斷車子要

進行左、右轉或直走。 

接腳如下： 

VCC：電源正極輸入，輸入電壓為 5V 

GND：接地端輸入，接入電源負極 

L：左燈感測器輸出（感測到黑線時輸出

為低電位，感測到白線時輸出則為高電位） 

C：中燈感測器輸出（感測到黑線時輸出

為低電位，感測到白線時輸出則為高電位） 

R：右燈感測器輸出（感測到黑線時輸出

為低電位，感測到白線時輸出則為高電位） 

圖

8.TCRT 紅外線感測器實體圖 

 

 

圖 9.TCRT 紅外線感測器電路圖 

 

 

圖 10.TCRT 紅外線感測器原理 

 
2.4 紅外線遙控控制說明: 

 
自走車控制兩項模式: 
 

一、紅外線遙控控制: 

紅外線遙控則可以利用數字鍵控制車體

前、後、左、右四方行走方向，還可開啟以上

敘述的三項自動化模式(防掉落模式、避障礙

模式、循跡模式)。 

二、藍芽模組連結藍芽手機: 

利用 Arduino UNO 板透過藍芽模組連結

與收機 APP 做配對成功後，開始控制前、後、

左、右個方向。 

 

2.5 系統特色： 
 

自走避障模式與防掉落模式及巡軌模

式。在自走避障模式主要表達的是超音波的的

接收與發射，我們將超音波感測器裝載在自走

車上用來偵測是否有障礙物，並使用 Arduino 
UNO 晶片作為控制自走車的 CPU，當超音波

感測器偵測到有障礙物阻擋時，會傳訊號給

Arduino 晶片在適當的距離讓車體停止行走，

尋找另一方向道路繼續行走，避免受到碰撞，

以便提高車子安全性。 

當車體切換成防掉落模式時，會使紅外線

感測器功能開啟，當紅外線感測器訊號打下去

時，在地面上還是平坦的地面下，紅外線感測

器發出去的光線訊號都可回傳，一旦遇到前面

的行走環境是會造成車體掉落時，則同時也是

循號無法回傳至弘外線感測器，因此車體會有

倒退動作，繼續尋找另道路繼續偵測。 

循跡模式功能則是與防掉落功能相反，使

用感測器都一樣是紅外線感測器，此模式必須

讓感測器訊號在無法回傳情況下讓自走車繼

續前進，當訊號有辦法回傳時，車體會在原地

停止。因此我們透過黑色膠帶做出曲彎的軌

道，讓車體一接觸到黑現時，會一直前進，當

跑到軌道尾端時則停止前進動作。 

 

2.6 自走車功能： 

一、紅外線遙控方向模式： 

    利用紅外線遙控，控制車體前、後、左、右方

向。 



 
圖 11.紅外線遙控模式 

 

二、自動化多功能模式： 

1、循跡模式: 

可透過紅外線感測器感應，順著自製的黑

線軌道行走。 

 

圖 12.循跡模式 

 

2、避障礙模式: 

可透過超音波感測器感應，遇到前面路線

有障礙物時會自尋無障礙路段，繼續偵測行

走。 

 
              圖 13.避障礙模式 

 

3、防掉落模式: 

可透過紅外線感測器感應前方路段無法

繼續行走時，會自動後退以免車體掉落之功

能。 



 

             圖 14.防掉落模式 

 

4、手機遙控模式： 

手機操控模式則是利用手機上的箭號圖

形，點按控制前後左右。在手機上的操作都是

利用到藍芽模組的接收與傳送指令所達成的。 

 
     圖 15.手機遙控模式 

 

3、結論 
 

本論文使用 arduino 晶片板來製作，透過

紅外線、超音波、藍芽模組做為避障目的。 這
次的論文我們學到如何利用 arduino 晶片、周

邊感測器結合後，做出一台車體，在我們做論

文前，都不曾接觸過這門學問，不論是程式、

電子元件或在自走車研究這方面，都讓我們產

生了很大的興趣，透過不同的元件，產生很多

不同的效果，理論的實用性也是非常的大，論

文讓我初步了解可以從哪個方向做研究並知

道自己的問題點在哪，得知問題就能夠更進一

步的改進。從第一次新接觸，指導老師給我們

方向後，也花了很多時間在硬體研究上，了解

電路圖與感測器確定接法後，在寫程式部份，

我們選擇分工合作去了解每樣功能的所需要

完成的方法，經過這次的論文我們學到了很

多，不僅僅是軟體方面，硬體方面也有所收穫。 
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