
工程机器人（创意）设计及制作（四）

关键元器件与程序编写

1、关键元器件

（1）红外遥控模块

红外遥控模块由红外发射模块和红外接收模块组成；按下遥控器

的某一个键，遥控器会发出一连串经过调制后的信号，这个信号经过

红外一体化模块接收后，输出解调后的数字脉冲，每个按键对应不同

的脉冲，故识别出不同的脉冲就能识别出不同的按键。

优点：具有抗干扰能力强，信息传输可靠，功耗低，成本低，易

实现等显著优点。

图 1 红外接收模块



图 2 按钮编码

（2）直流电机 只能控制正转反转，模糊的控制转速。

图 3 直流电机

（3）舵机

舵机是指在自动驾驶仪中操纵飞机舵面（操纵面）转动的一种执

行部件。分有：①电动舵机，由电动机、传动部件和离合器组成。接

受自动驾驶仪的指令信号而工作，当人工驾驶飞机时，由于离合器保

持脱开而传动部件不发生作用。②液压舵机，由液压作动器和旁通活

门组成。当人工驾驶飞机时，旁通活门打开，由于作动器活塞两边的

液压互相连通而不妨碍人工操纵。此外，还有电动液压舵机，简称“电
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液舵机”。

图 4 舵机

2、程序目标分析

（1）先用红外遥控器控制工程机器人的移动

（2）在控制机械臂的运动

（3）在控制机械爪的抓起和放下

3、程序流程图

分析程序如图所示。



图 5 程序流程图

4、代码分析

图 6 红外模块程序



图 7 舵机模块程序

图 8 电机模块程序



图 9 控制机械爪程序

图 10 控制机械臂程序



图 11 控制机器人程序
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