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壹、 前言： 

 

一、研究動機： 

 

    月球車用於太空探測任務，與傳統機器人不同，在移動系統結構具有一定的特殊性。月

球表面是一個極其複雜且未知性高的環境。因此，所設計的月球車必須具有高的地形適應能

力。搖臂-轉向架式月球車是火星探測任務中被成功應用的一個典型車具有適應形懸架系統，

結構緊湊，性能優越。因此，再深入該車型移動系統的同時，對六輪搖臂-轉向架式的月球

車進行設計，並進行地形測試，驗證六輪月球車性能。 

 

二、研究目的： 

 

    模擬月球車在凹凸不平表面上運行時，是否具有一定的地形適應能力，有較強的越障性

能，基於月球車的以上性能特點，對六輪月球車進行設計。 

 

三、研究方法： 

 

    本專題主要是利用實習課所學到的雷射切割機、AutoCAD、Solidworks，以及在網路上來

學習如何用Arduino模組連接手機來控制月球車。 

 

四、研究結構： 

 

 

表一：研究架構 

(資料來源：研究者繪製) 

設計草圖

如何製作

使用Soildworks
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修改

組裝測試 最後修改

成品

製作簡報
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貳、 正文： 

 

一、 文獻資料： 

 

(一) 搖臂轉向架： 

    所有月球車都有六個輪子，並使用搖臂轉向架系統在崎嶇不平的地面上平穩行駛。

前部帶有輪子，而後部連接到轉向架。轉向架是較小的連桿，在中間（在轉向架樞軸處）

連接至蹺板，並且兩端均帶有輪子。六個輪子中每個都有自己的發動機。（火星漫遊者

搖臂轉向架差速器。2021年3月8號，來源：https://reurl.cc/6yKEby） 

 

(二) 雷射切割雕刻機： 

 

    雷射雕割的原理是將雷射器發射出的雷射光，經過光路系統及聚焦鏡，聚焦成高功

率密度的雷射束讓材料完成切斷（金岡優，2014）。如（圖一）所示，為用來切割密集

板，來作為本研究的車體架構。 

 

 

圖一：雷射切割雕刻機 

(資料來源:研究者拍攝） 

 

(三)Arduino： 

 

    Arduino是一款便捷靈活、方便上手的開源電子原型平台。包含硬體（各種型號的

Arduino板）和軟體（Arduino IDE）Arduino能通過各種各樣的傳感器來感知環境，通

過控制燈光、馬達和其他的裝置來反饋、影響環境。板子上的微控制器可以通過Arduino

的程式語言來編寫程序，編譯成二進位文件，燒錄進微控制器。（趙英傑，2019） 

 

 

 

 

 

https://reurl.cc/6yKEby
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（四）L293D 馬達驅動擴展板： 

 

    這是一款常用的直流電機驅動模組，採用 293D 晶片小電流直流電機驅動晶片。管

腳背做成了 Arduino 相容的，也方便了使用者塊地基於 Arduino 的開發。（台灣物聯科技。

2021年3月8號。來源：https://www.taiwaniot.com.tw/product/l293d-motor-control-shield/） 

 

二、 設計圖樣： 

 

（一）2D草圖： 

 

     以AutoCAD畫出車架樣子，如（圖二）、(圖三)、（圖四）所示。 

 

 
圖二：零件草圖           圖三：零件草圖 

(資料來源：研究者繪製)    (資料來源：研究者繪製) 

 

 
圖四：零件草圖 

(資料來源：研究者繪製) 

 

  （二）3D零件： 

 

       以Solidworks畫出車架之立體圖，如（圖五）、(圖六)、（圖七）所示。 

 

 

https://www.taiwaniot.com.tw/product/l293d-motor-control-shield/
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圖五：零件立體圖          圖六：零件立體圖 

(資料來源：研究者繪製)     (資料來源：研究者繪製) 

 

 
圖七：零件立體圖 

(資料來源：研究者繪製) 

 

（三）雷射切割成品： 

 

      將草圖放入RDWorksV8 中，雷射切割之成品，如（圖八）、(圖九)、（圖十）所示。 

 

  
圖八：零件成品                圖九：零件成品 

(資料來源：研究者成品)         (資料來源：研究者成品) 
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圖十：零件成品 

(資料來源：研究者成品) 

 

三、 加工程序： 

 

    利用AutoCAD所繪製的草圖檔案，將檔案轉存成DXF檔。使用雷雕機時，開啟雷雕機以

及附設雷雕機旁的電腦，將所繪製的草圖放入軟體，利用電腦軟體RDWorksV8調整功率後，

即可開始雷雕，雷雕時，需在旁邊觀察機器是否有異狀，如圖（十一）、（十二），雷雕結

束後，再檢查成品是否有誤差，若有誤差，即進行修改。 

 

  

圖十一：雷雕機操作                    圖十二：雷雕機面板 

（資料來源：研究者拍攝）               （資料來源：研究者拍攝） 
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四、 材料及成品： 

 

  表二：材料及配件 

木板 一塊 六角銅柱M3＊8＋4 十五顆 

車架 四支 L293D驅動擴展版 一塊 

輪子 六顆 HC05藍芽模組 一塊 

馬達 六顆 ArduinoUNO 一塊 

M3螺絲 十二顆 18650兩節電池盒 一座 

 

  

 圖十三：實際成品圖                   圖十四：實際成品圖 

（資料來源：研究者拍攝）             （資料來源：研究者拍攝） 

 

五、Arduino程式 

 

（一）程式解說： 

 

（1） Serial.begin(9600);//以每秒9600位的速度初始化串行連接，初始化串口通信並將

波特率設置為96000。 

（2） void forward//向前，motor1.setSpeed（255）; //定義最大速度，motor1.run

（FORWARD）; //是順時針旋轉電機，motor1 是指馬達1號，因有六顆馬達剩

下的馬達以此類推。 

（3） void back//倒退，motor1.setSpeed（255）; //定義最大速度 motor1.run

（BACKWARD）; //是逆時針旋轉電機 motor2.setSpeed（255）; //定義最大速度，，

motor1 是指馬達1號，因有六顆馬達剩下的馬達以此類推。 

（4） 無效Stop motor1.setSpeed（0）; //定義最小速度 motor1.run（RELEASE）; //釋放

按鈕時停止電動機。 
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圖十五：Arduino程式示意圖 

（資料來源：研究者拍攝） 

 

參、 結論及心得： 

 

(一) 實作心得 

 

    經過一學期的研究與探討，發現在學校中所學會的技能和操作是不夠廣泛的，在實

際製作過程上是非常不容易，因此開始涉略不足的知識，以利解決在實際製作上出現的

問題，過程中，遇到不少艱難的問題，但在多次調整後，將所有問題解決。 

 

    組裝過程中發現，要將六顆輪子平行於地面需要經過多次調整才能使所有輪子接觸

到地面上。最困難的是Arduino程式，這對我們來說是陌生的課程，因此需要花費大量的

時間去了解及研究，過程中車子有時會暴衝甚至不能移動，最終經過多次嘗試才將程式

完成。將多芯線焊接至馬達上也是一門學問，因馬達上的接點極為細小焊接不易，因此

焊接的過程需要耐心及細心才能將它精準的焊接上去。 

 

    專題討論後知識增加許多，過程有遇到許多困難阻擋，但永不放棄的精神支持著，

克服了問題，雖然過程不順遂，但還是完成了專題，非常的不容易，也非常的有成就感。 

 

(二) 未來發展 

 

    研究完成後，還是有缺點，如：無法順暢轉彎、輪子抓地力不足，這些缺點都需要

改進，在未來發現未知的土地又不知土地的高低起伏，這時就需要月球車來探索地形，

否則會因為這些缺點無法探索地形，日後慢慢改進這些缺點，未來可以有助於使人類探

索月球時，更加的便利。 
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