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一、前言



1-1專題製作背景及目的

1. 交通壅擠

2. 廢氣排放
1. 代步工具
2. 降低汙染



1-2系統架構圖



1-3預期成果

1. 依照藍牙接收的指令行走。

2. 經由十軸的感測，使馬達反轉至平衡角
度。

3. 前進後退。



二、理論探討



系統架構圖



2-1元件介紹
2-1-1 JY-901B

一、功能

(一)陀螺儀、加速度計、磁場計等感測器

(二)內建卡爾曼濾波器運算



2-1元件介紹
2-1-1 JY-901B

二、應用

(一)測量車體之傾斜角度

(二)透過內建卡爾曼慮波及PID，
使車體能達到自我平衡。



系統架構圖



2-1元件介紹

2-1-2 HC-05

一、功能

(一)狀態指示

(二)默認情況下，自動連接上次通電的設備。

(三)超出連接範圍而斷開時，在30分鐘內自動重新連接。



2-1元件介紹

2-1-2 HC-05

二、應用

(一)使車體控制之MEGA2560與
操作端(手機)進行「連結」



系統架構圖



2-1元件介紹



2-1元件介紹
2-1-3 MEGA2560

一、應用

(一)對車體之平衡進行：

1.轉速調整

2.傾斜調整

(二)藍牙連接手機執行：

1.前進、後退

2.左轉、右轉



系統架構圖



2-1元件介紹

2-1-4 TB6612

一、功能

(一)包含兩組H橋式電路

(二)可驅動和控制兩個小
型直流馬達or一個雙極性
步進馬達。



2-1元件介紹

2-1-4 TB6612

一、功能

(三)二輸入信號IN1和
IN2可以選擇四種模式，
如：順時針、逆時針、
短煞車和停止模式。



2-1元件介紹

2-1-4 TB6612

二、應用

MEGA2560 TB6612指令

控
制



2-1元件介紹

2-1-5 180光電編碼器

一、功能

(一) 可直接驅動鏈輪、齒輪，以帶動同步帶、橡
膠輪胎、履帶等。

(三)採用PID和PWM算法進行精確控制。

(四)減速比、輸出轉速較同級電機相比要快，且
力矩大。



2-1元件介紹

2-1-5 180光電編碼器

二、應用

位置傳感器

參考點傳感器

光源

馬達轉動



一.卡爾曼濾波器

1. 主要利用前一刻狀態和目前取樣值，計算未來的預測值。

2. 卡爾曼增益(Kalman Gain)的修正。

3. 利用過去的累積運算值和現在取樣值進行修正。

4. 可以精確算出現在狀態值。

2-2控制理論



二、PID控制理論概說

1. Proportional : 比例控制項。

2. Integral : 積分控制項。

3. Derivative : 微分控制項。

4. 為減少實際值和設定點的誤差。

2-2控制理論



二、PID控制理論概說-系統流程圖

Sensor

圖片來源：
https://adamwsonu.files.

wordpress.com/2010/03/

pid-feedback-nct-int-

correct.png

2-2控制理論



2-3車體概念圖&完成圖

一、概念圖



2-3車體概念圖&完成圖
二、完成圖



2-3軟體介紹



一、Arduino

2017/11/8



簡介(1)－優點

1. OSS的電路圖設計和程式開發介面

2.免費下載編譯軟體

3.類JAVA、C語言

4.感測器、周邊眾多且低廉

5.可獨立、可互動

2017/11/8



簡介(2)－缺點

1.配件貴

2.相較速度慢、記憶體小

3.太完善了

4.可能使電資相關科系拋棄專業，跳
過基礎電子的理論

2017/11/8



二、Appinventor

簡介

使用

2017/11/8



簡介(1)－優點

1. 免費

2. 不用基礎

3. 完全雲端

4. 中文介面

5. 積木式堆疊程式

2017/11/8



簡介(2)－缺點

1. 不適用於大型程式

2. 無法轉成程式碼輸出

2017/11/8



使用



三、Processing

1. 程式語言以JAVA為基礎。
2. 類似Arduino介面。
3. 繪製車體狀態與模擬圖。



2.Processing

1.繪畫立體圖形前置動作

2.電腦自動模擬圖



2.Processing

1.繪畫立體圖形前置動作



2.Processing

1.繪畫立體圖形前置動作



2.Processing



三、程式設計



3-1重點程式

引入函式庫



Pwm_out=ksd*speeds_filter+ksi*position;

3-1重點程式



四、專題成果



五、心得

1.自我學習

2.分工的重要性

3.團結力量大
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Thank You For Watching!


