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議題C2-3:可移動式複合越野車

創新團隊

參與學生：綠資三 梁睿群、吳秉倧

主持人:綠資學程 朱力民教授



目的與動機
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每月日照時數與每月平均風速

3根據氣象局資料製作成的圖表

台灣風力發電分布



聯合國永續發展目標
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研究方法

本研究以型號DB-400風機做為風力發電的機型以及多晶矽太陽能電池為太陽能板，將

風力發電機與太陽能板結合可移動的越野車，結合IOT物聯網技術，太陽能發電功率使用

DFRobot_INA219監測太陽能對電池充電的電壓電流，風力發電機的採用額定電流較大的

WCS1800電流感測器，使用Arduino UNO R3將感測器數據收集整合，透過ESP8266將數據

以TCP發送至實驗室電腦，以C# 程式設計語言來撰寫TCP Socket Server，作為接收伺服器。

DFRobot_INA219 WCS1800 Arduino UNO R3 5



儀器
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太陽能電池
發電原理
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電壓
電瓶

燈泡

MENU DOWNUP

太
陽
能
控
制
器
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當遇到陰天或晚上的時候，太陽能電池受到光照會減弱或沒有光。這時候太陽能電池的輸出電壓就會低於充電中的蓄電池，

此時蓄電池就會通過太陽能電池板構成的導通電路進行放電，造成蓄電池過度放電和太陽能電池逆向擊穿造成毀損。



鍵面的操作
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數位式功率感測模組
(DFRobot_INA219)

標號 名稱 功能描述

1 VCC
電源正極
（3.3~5.5V）

2 GND 電源負極

3 SCL I2C時鐘線

4 SDA I2C數據線

5 ADDR
I2C地址選
擇撥碼開
關

6
3P 
TERMINAL

電壓與電
流測量接
線柱3P
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運轉模式
將控制器搖頭開關調至運轉模式「OFF」的位置，即進入運轉模
式，此時風力機可正常運轉發電。

手動煞車模式
進行檢查、維護或是風速超過 20 m/s 時(颱風天)，將控制器
搖頭開關調至煞車模式「ON」的位置，風力機將會停止運轉。

風機運轉模式
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電流檢測傳
感器

設置過流閥
值調節旋鈕

固定安裝
孔4-φ3

被測電流轉模擬
電壓信號輸出

電源負極

TTL高/低電
平信號輸出

電源正極

電平信號指
示燈

測試導線穿孔
方式

霍爾感測器
(WCS1800)

12



1.組裝
2.連接Arduino

3.連接電瓶
4.連接行動電源
5.開啟執行檔

操作方式

13



一開始必須設定Arduino連接到個人網路上

14



15



步
驟
一
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利用手機WiFi連接Arduino
步
驟
二
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步
驟
三
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步
驟
四
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結構
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目前的迴路
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參數校正
電源供應器

負極(黑)
水泥電阻

正極(紅)

WCS1800

Arduino UNO R3

USB線
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日期 時間 秒數 電壓
太陽能
電流

風機
電流數據的展現
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12/11 Wind Voltage Current數據數
據
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3/20 UV and Solar Current數據



30

12/28 Wind Power Velocity數據
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成果
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數據工作站

數據工作站

目前成果
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結論
大南國小臺灣科普環島列車 臺東站

個申展示
組裝風機

https://24slides.com/discount


THANK YOU
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