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未來展望： 
 加入第三軸自由度讓平台更廣泛的運用於追日系

統、導航、地圖建構等等，並改善系統響應讓運
轉更平順。 

 

動機與目的： 

     電子雲台具有可以維持水平及定向的功能，藉由慣性感測器

之加速度、角速度以及磁場的感測功能對平台姿態做偵測並使
用步進馬達控制平台的水平與方向，了解慣性感測器及步進馬
達的控制。 

電路圖： 

實體機構： 

系統架構： 

   慣性感測器偵測平台的姿態及磁場狀況，再由微控制器接收處

理並計算及發出控制訊號，經由馬達驅動器放大訊號使步進馬達
旋轉，讓平台回歸水平且轉向選定的方向。 

偵測及控制單元： 

磁感測器 

AK8975 

微控制器 

SIOC 

動態感測器 

MPU6050 

處理由感測器偵測到的加速度、角速度以及磁訊號， 

進而控制馬達轉動使平台能維持水平及定向。 

偵測三軸加速度、角速度以及磁場的大小 

步進馬達及驅動器： 

型號：4H5618X1401 

型式：六線二相式 

驅動電壓：24V   

轉動精度：1.8° 

型號：MD2415 

驅動電壓： 

12~36V 

輸入訊號： 

L: 0~0.5V 

H: 4~10V 

 <20mA 

直流變壓器 

9V 

升壓電池 

馬達驅動器 

微控制器 

SIOC 

慣性感測器 

步進馬達 

偵測元件：9-Axis Evaluation Board 

控制元件：Smart  I/O Card 

通訊方式：I2C 

加速度精度： 

8192 LSB/g @ 範圍±4 g  

角速度精度： 

16.4 LSB/(º/s) @ 範圍±2000  º/s 

磁場精度： 

0.3 μT / LSB @ 範圍 ±1200 μT  

USB 

訊號線 
SIOC實驗板： 

以義法半導體公司(STMicroelectronics)的
STM32F103C8T6 (72MHz ARM 32-bit 

Cortex-M3)為主要核心晶片，由浯陽科技
有限公司所開發 

二相微步進驅動器 步進馬達 

控制流程圖： 

符號解釋 
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