研究計畫
研究題目：無線遙控自走車
摘要：
設計一台可以遠端遙控的自走車，不只能用PC控制，其他像是手機，PDA等等皆可。在車體上面安裝攝影機，讓控制者可以透過畫面監看遠處的景物。車上還可以加裝一些感測器對四周環境作量測，用以判斷危險環境。除了可以從遠端遙控車子還可以自動巡航，以及會自動避開障礙物避免車體損害。
研究動機：

隨著科技進步，許多資訊產品的製作過程已有逐漸朝向全面自動化的趨勢，為了滿足各方面的需求，各種機器人因應而生，像是未知環境探測，醫療方面，家庭生活等，機器人都扮演著舉足輕重的腳色，機器人的發明就是為了取代人類無法完成或是需要精確定位的工作，可以減少危險的工作環境所帶來的傷害。

其中自走車屬於機器人系統的一部分，但相較於人形機器人，自走車之靈活度比較高。
研究目的：

設計一台最普及的無線網路遙控自走車，可應用在危險環境進行探勘，任何危險、狹小或是人類不適合甚至是到達不了的地方。
研究方法與設計：
1. 找尋相關書籍、論文以吸取前人失敗的經驗談，並可避免重蹈覆轍。
2. 確認所需的感測器種類，以搜尋評價較高、穩定度夠，且不易損壞的感測器。
3. 攝影機必須低耗電量，畫質夠而且容易控制。
4. 車體的負重量、機體大小的考量，要能承受感測器、攝影機等等的重量，而為了方便車體能穿梭在狹小的路徑，因此機體不可過大。
5. 遠端遙控的介面為了能在手機、PDA等上面使用，因此需要考慮各類產品所能使用的軟體與車體的配合度。
6. 將軟硬體整合，為了能夠順利的整合，在尋找硬體時，要注意其特性。
預期結果：

希望能夠達成目標，研發出一輛符合實務需求的車體，或是開發出相關的軟體程式。
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