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前言

無人機的發展已行之有年，從民用到軍用也有各種形式，而軍用的用
途不外乎就是拆彈,偵查，為了因應戰場上惡劣的地形環境，所採用的
懸吊幾乎都是履帶,因此我想做出一台擁有這套系統的模型車來實驗。



流程圖



甘特圖



架構 採用arduino進行開發



樣車



HC-06藍芽模組



簡單介紹一下HC-05跟HC-06的差別



主從端模組可以兼具主控端的功能,意思是可以去『連接被控端』,就像是手機去
連接藍芽裝置,手機就是主控端。而主控端模組可以接受的 AT 指令也比較多,但是使
用上就會比較複雜一些。

HC-05和HC-06的硬體相同，都採用英國劍橋的CSR
(Cambridge Silicon Radio) 公司的BC417143晶片，
支援藍牙2.1+EDR規範，只是晶片內部的韌體不同

HC-05：主∕從（master/slave）一體型，出廠預設通常是「從端」模式，但是能自
行透過AT命令修改
HC-06：主控端或從端模式，出廠前就設定好，不能更改；市面上販售的通常是
「從端」模式。



T型馬達

電壓:DC 3～6V
最大扭矩:800g CM



2600mA 3.7V

三星18650鋰離子電池



L298n



保留



T行馬達更換成
545直流減速馬達(200RPM)

電壓:12V
額定扭距:7.5kg CM



12V 1.2AH / 20HR（25°C）

三星18650鋰離子電池更換成
12V湯淺 鉛酸密閉式蓄電池



主體採用7MM三分板



履帶採用密集板並用雷切切出形狀,再用束帶串起來



這組懸吊的結構靈感來自於最早的坦克之一:雷諾ft



戰車的發展從上個世紀初發展至今，產生了許多變革，
而履帶及其懸吊系統令我深感興趣，因為這套系統的
用途不光在戰爭機器上，我們日常生活中也隨處可見

(推土機，農用機器)，因此我想做出一台擁有這套系統
的模型車來實驗，看看是否能用來爬樓梯。



為什麼要採用履帶?



未來展望



Q A
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