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摘要 

在目前的科技的進步下，我們身邊隨時隨地都有機會接觸到智慧型手持裝置，在目前的市場上，

占有率最高的是 Android 和 Apple 公司開發的 iOS 作業系統，雖然 Android 系統較多免付費開

發環境，但因為本次所做的研究需使用智慧型手持裝置和 Wi-Fi 的 Ad hoc 作結合，Ad hoc 

Network Mode在 Android系統上並不支援，相較於 Apple公司開發的 iOS作業系統對於裝置開

發的定義較為嚴謹，所以特別以 iOS作業系統來作為本次研究的主要動向。 

近幾年天氣變化劇烈，在幾年內也發生了許多令人震懾的地震，當震災發生過後，要搜索生還者

需要一定的時間，通常用人工挖掘需要更多的人力以及時間，如果使用機器開挖可能會造成災難

現場的二次傷害，所以如果能夠透過本救難搜索車來探尋災難現場，可以透過Wi-Fi輕鬆的連接

遙控自走車，並透過 IP-Cam 回傳資料畫面，並記錄下自走車所行走、移動留下的軌跡，並顯示

在電腦螢幕的地圖中，並且透過中繼車、搜索車兩種車輛去做 Ad hoc跳點，延伸搜索車輛的搜

救訊號，並增強其搜救範圍。  

關鍵詞：iOS、無線傳輸、Wi-Fi遙控、自走車、Ad hoc 

Abstract: 

The proposed scheme is composed of a smartphone, a vehicle equipped with WiFi module and IPCam 

to work as a detecting robot to explore the unknown environment. On the other hand, the vehicle is 

designed to be driven by the smartphone with some proper design of control circuit mounted on the 

vehicle. By the audio-visual feedback signals, the real-time scenario from the detecting area can be 

shown on the screen of the smartphone which provides the information of the detected environment to 

guide the robot. Both touch-panel control and smartphone-status control are provided to drive the 

vehicle with IPCam feedback. Some experimental results will be given to validate the satisfactory 

performance of the proposed control scheme . 
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一、 簡介 

無線遙控自走車是目前時下很流行的一門主

題，最主要是用來解決人力的耗損以及人體心理的

排斥…等，所不可或缺的技術。我們的自走車結構

主要如右圖 1所示： 

這些設備都含有WiFi無線網路，且都可以在

Ad hoc的網路模式下運行，我們將其利用 Ad hoc 
 

    圖 1.無線遙控自走車整體外觀 
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網路架構作節點和節點之間的連結，將 IPCam 裝

置於無線遙控自走車上，透過車體的 

移動，IPCam 無需再使用自動旋轉，便可以

輕鬆的自由接收現場實境。隨著科技的蓬勃發展，

智慧型手持裝置的功能也日漸強大，從最基本的溝

通工具，發展直至今日的盛況，在未來，智慧型手

持裝置可能不只是單純人和人溝通的工具，還有更

廣大的潛能。尤其是目前智慧型手持裝置都搭載有

WiFi和 Blue tooth 的系統，這些系統能夠發展出更

多的應用，在目前的日常生活中，智慧型手持裝置

和我們人類的生活密不可分，在眾多的無線系統

中，利用WiFi和機器人結合是目前最熱門的應用。 

伴隨著快速發展的智慧型手持裝置，透過智慧

型手持裝置來駕駛車輛也成為一個相當熱門的話

題。透過 IPCam 的視覺反饋，IPCam 裝置在無線

遙控車上，透過智慧型手持裝置發送控制訊號，經

由無線遙控自走車所接受到的WiFi訊號，來控制

無線遙控自走車的電路驅動，來移動至我們欲偵測

地點。使用者可以不僅可以利用四方向按鍵來操控

無線遙控自走車的移動，更可以選擇使用智慧型手

持裝置本身的三軸向加速器來操控無線遙控自走

車，透過這種操控方式，我們可以更方便的檢測到

未知的區域範圍。 

二、 系統架構 

本系統主要分為五個架構，如下圖 2所示： 

 

圖 2.系統架構示圖 

在以上的五個系統中，我們將其彙整於

智慧型手持裝置、電腦端上，在智慧型手持

裝置端，使用者們可以透過智慧型手持裝

置，將 IPCam無線攝影機所回傳的畫面置入

於畫面上方，下方則為自走車的運動控制，

使用者可以任意選擇使用四方向鍵移動或

是使用三向加速度器來操控無線遙控自走

車，操作畫面如下圖 3所示： 

 

圖 3.智慧型手持裝置操作介面 

在無線遙控自走車的移動上，Ad hoc 的節點

範圍限制約是 30公尺左右，所以當使用者派出偵

蒐車去偵蒐環境時，若是訊號衰減至接收不到網路

訊號時，使用者可以派出中繼車來增強偵蒐車的無

線網路訊號，讓我們的偵蒐車能夠行駛至更大的範

圍，另外，我們的無線遙控自走車在移動時，也會

將其路徑回傳給電腦端的地圖，將路徑繪製在上

面，記錄其原因為：1.當偵蒐車的電力消耗至低電

量時，我們會傳送回走訊號給偵蒐車，讓偵蒐車作

回走的動作，回到原出發地來進行充電的動作。2.

當偵蒐車發現可疑物體時，使用者可立即發出特殊

呼叫訊號，在地圖上顯示，並派遣其它救援工具、

人員進行搜救。3.在第一台偵蒐車出發後，若是第

一台偵蒐車發生任何狀況，可依照其行走的路徑，

派遣其它偵蒐車依照其路徑進行支援動作。 

三、 系統特色 

本系統的特色在於我們所使用的網路架構是

Ad hoc 網路架構，所以整體的網路連線不受限於

AP的限制，遂於沒有基地台的地方也可以自由的

運用，另外透過 IPCam 即時回傳現場的畫面提供

給使用者即時觀看，也可即時判斷該如何前進、控

制方向…等，在車台地控制特色上，還可以使用智

慧型手持裝置本身的三軸向加速度器來做車子的



操控行進，使用者在使用本系統時，還可以透過路

徑地圖的繪製，將車子依照原路徑折返回來，或是

派出另一台中繼車去增強訊號…等動作。 

四、 系統開發工具與技術 

本次研究以「運用 iOS 結合 IPCam 無線遙控

自走車之研製」為基礎，主要運用的設備如下作概

略說明： 

硬體規格 

BB-Car 全方位自走車 

BB車規格 

BASIC Stamp 2(IC板) 

BOE(大塊的電路板) 

Parallax 連續旋轉伺服機 

BB車(加 IP-CAM) 

高:17.5cm 

長:16.4cm 

寬:11.6cm 

BB車(未加 IP-Cam) 

高:8.6cm 

長:14.2cm 

寬:11.6cm 

WIFLY 規格:WIFLY RN-111B 是一個小型網

路卡使用 802.11b標準，設計來發送和接收串

行數據。 

802.11b網路卡 

2.4 GHz支持視頻(2.4GHz camera for video) 

iPod touch(白色)  

規格介紹: 

(1)容量:8G 

(2)無線功能: 

802.11b/g/n Wi-Fi (802.11n 僅限 2.4GHz) 

Blue Tooth 2.1 + EDR 

地圖定位服務 

內建 Nike+ 支援 

(3)顯示器: 

3.5 吋 (對角線) 寬螢幕  

Multi-Touch 多點觸控顯示器 

960 x 640 像素解析度，每吋 326 像素 

可照像與錄影 

內建揚聲器、麥克風 

(4)感應器: 

三軸向陀螺儀 

加速傳感器 

環境光度感應器 

軟體規格 

處理器 1.86 GHz Intel Core 2 Duo 

記憶體 4 GB 1067 MHz DDR3 

顯示卡 NVIDIA GeForce 320M 256 MB 

軟體 Mac OS X Lion 10.7.4 (11E53) 

Version： 4.4.1 (4F1003) 

Location： /Applications/Xcode.app 

Applications： 

Xcode： 4.4.1 (1488) 

Instruments： 4.4 (4445) 

SDKs： 

Mac OS X： 

10.7： (11E52) 

10.8： (12A264) 

iPhone OS： 

5.1： (9B176) 

iPhone Simulator： 

5.0： (9A334) 

   5.1： (9B176) 

Ad hoc無線網路架構 

無線隨意網路（英語：Wireless Ad hoc 

network）是一種分散式的網路系統。它被稱為

Ad-Hoc，是因為它不需要依賴一個既存的網路架

構，像是有線系統的路由器，或是無線系統的無線

網路基地台。相反的，它每一個節點，都有能力轉

送網路封包給其他節點（這稱為路由），所以網路

是由節點與節點間動態連結所形成的。 

網路拓撲結構的動態性是無線隨意網路的重

要特點。無線隨意網路的核心問題在網路通信效率

和節點能量消耗之間的合理平衡。 

由於網路中的節點沒有當前網路拓撲結構的

先驗知識，通常在需要通信時才開始發現路由。常

見的無線隨意網路的路由方式有主動構建路由

表、按需構建路由，面向流的路由和適應性路由

等。典型的按需構建路由協議有無線自組網按需平

面距離矢量路由協議。 

五、實驗結果 

當 Wi-Fi 系統完成連線後， iPod touch

將透過本身之觸控螢幕控制自走車的移動



方向與速度。再將 IPCam 所擷取的環境即

時影像回傳到智慧型手機上，並將影像顯示

在手機螢幕。如下圖 4 所示：  

圖 4.iPod touch 接收實測圖  

協助使用者調整行進方向速度以及進

行機器人所賦予之任務工作。  

本研究計畫由學生及數位同學一起完

成，從自走車零件的選定與組裝、測試、實

驗，IPCam 的組裝測試、驅動電路的設計實

作，Wi-Fi 模組的組裝測試，都能自己完成，

期望在此計畫完成雛型系統實體，並能實際

實地操作，驗證計畫的成效，對社會能有些

許貢獻。  

本計劃設計並製作出一套無線遙控自

走車系統，並加上 IPCam 增強工作範圍，

因為學生對於無線通訊系統方面及自走車

研究極有興趣，指導教授對於相關研究很有

經驗，希望能在既有的基礎上開發出一套能

實際使用於救援、探勘現場環境的遙控自走

車載具，配合適當的配備機具作為緊急救難

或是受困人員無線通訊貢獻一份心力。本計

畫預計以 iPod touch 為控制平台，配合自走

車系統的應用，透過 Wi-Fi 模組的連接設

計，以及 IPCam 與自走車的結合，製作出

一組雛型系統。本計畫以一部配備 Wi-Fi

模組及 IP-CAM 並由可由 iPod touch 控制其

前進方向與速度並可將現場即時影像透過

Wi-Fi 無線網路傳回 iPod touch 顯現於螢幕

上；自走車亦可裝配相關機具執行任務，例

如加裝機械手臂，可作為排除危險物品使

用；或是攜帶語音設備作為與受困人員通訊

之用；亦或是攜帶補給品給受困人員，等

等。若作為軍事或救援使用，可配置於尖兵

人員身上，極易攜帶，可立即傳回現場狀況

給後方指揮中心參考，又能提升人員安全。 

本計畫中各個無線網路的規劃與設計

與實作測試，皆可能有問題出現，或是各個

系統之間的聯繫亦可能有不可預知的問題

產生，本計畫將採用較為嚴苛之條件限制防

止自走車脫離通訊範圍，將自走車失聯情況

的可能性降到最低。例如 Wi-Fi 系統有效範

圍為 100 公尺，但實際操作時設定為 30 公

尺； iPod touch 遙控自走車行進時，若無法

連線時，自走車設定回走至上個位置，直到

連線完成，將可降低離線風險。提升系統整

體可靠度。 iPod touch 系統與自走車通訊之

間，Apple 相關手機 iPhone 或是 iPad 筆電

系統亦同時發展，以互為備援。  

六、 結論 

目前有許多系統都是在做自走車方面的研

製，尤其近幾年因為天災的因素，所以許多開發者

也逐漸朝著救災的方向來開發、研究，本系統在校

正及擴展用途上需要持續的修正、增進，許多的開

發者所設計出的 APP通常受限於基地台，所以必須

要再有基地台的地方才可以使用，十分不便，Ad 

hoc的技術也在美國軍方沿用多年，就是因為其不

需倚賴基地台的特性，能夠更快速的擴大軍事用途

上的應用，相同的，只要運用我們的系統，也可以

快速的進入救難現場，無須仰賴其他額外的網路設

備或重新建置部署新的無線網路。 
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