
Joystick Mapping
(控制杆映射)



Joystick 操縱桿  

• 操縱桿是一種常見的人機交互裝置 

• 當使用者移動桿體時,感測器會檢測桿體在X和Y
軸上的偏移量 

• 這些偏移量訊號會被轉換成數位訊號 

 

 



讀取Joystick資料



讀取資料 

•連接至7/8 
•找到屬於該連接口的Pinout
•例如: SCL SDA GND 5V A10 A11

• A10等於該控制桿的X軸資料

• A11等於該控制桿的Y軸資料



 
原理
 

• Step 1: 使用analogRead讀取資料

• Step 2: 在Serial Monitor中展示資料

digitalRead → high / low 
analogRead → range 



讀取資料
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讀取資料

•記錄你的控制杆的閒置/極限數值

•方便於之後寫條件



判斷方向

• 使用x , y坐標系統來判斷方向

• 例如以 X = 512 , Y = 512作為中心
點

• 如果X > 512 就是向右移動

• 如果X < 512 就是向左移動

• 以此類推

• 但坐標 +/- 會因控制杆而異



判斷方向

• 每個控制桿的範圍都可能有些許
的誤差

• 極限數值/範圍 + 大概 30 / 或將
極限範圍設為(1024, 1024) 

• 應付控制杆產生超出範圍的數值



判斷速度

• 垂直 / 水平綫斜率為 無限 / 0

• 利用垂直 / 水平上的一點 和 最
大範圍來計算

• 配合map能夠分配一個範圍至速
度範圍



控制杆死區

•微小的誤差或噪聲會產生一些不必要
的訊號變化

•導致不穩定的控制

•死區範圍內的控制杆變化將被忽略，
不會產生任何輸出。



控制杆死區



全向輪的分別

• 車輪的外環安裝了與軸心成45度角排列的橡
膠輥子

• 轉動時與地面接觸的摩擦力會產生與輪軸呈
45度的反推力。



全向輪 
紅色: 輪子向量的大小和
方向

黑色/黃色: 輪子移動時
橡膠輥子產生的摩擦力/
反作用力向量

藍色: 根據參考點而得出
的動力向量



Vector(向量)運算



Vector(向量)運算



Vector(向量)運算



Vector(向量)運算



Vector(向量)運算



控制Mecanum wheel(全向輪)



Pinout
• PWB --> 控制速度
|(-255, 255)| → (0, 255)

(analog)

• BI 1 + BI 2 --> 控制方向

 (HIGH(1)/LOW(0))
(digital)

目標: 確認每個車輪都能正常
轉動。



控制編程

1
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RR = Right Rear (右 + 後)

RF = Right Front (右 + 前)

LR = Left Rear (左 + 後)

LF = Left Front (左 + 前)

2
4 5

6
6



利用控制杆控制全向輪
(前進/後退) | 方法1



分辨條件 

前進條件

• X1/Y1為控制杆輸出, middle_x/middle_y 為控制杆中心點

• (若x1 >= 中心點 - 死區) + (x1 <= 中心點 + 死區) ==> x1在死區内

• (若y1 >= 中心點 + 死區) ==> y1在死區外

•     僅有y軸輸出(前進)



原理

• Step 0: 先定義所有Pin位置和名稱，再宣告常用變量

• Step 1: 收取控制杆的資料

• Step 2: 判斷前進/後退的條件(分辨方向)
• Step 2.1: 利用map將長度換算速度 (PWB)
• Step 2.2: 控制全向輪(BI 1 + BI 2)



原理



前進/後退編程

摩打控制



判斷方向

• 每個控制桿的範圍都可能有些許
的誤差

• 以你手上的控制杆的極限數值/
範圍為準



前進/後退編程



利用控制杆控制全向輪
(向左/向右)



原理

• Step 0: 先定義所有Pin位置和名稱，再宣告常用變量

• Step 1: 收取控制杆的資料

• Step 2: 判斷左/右的條件(分辨方向)
• Step 2.1: 利用map將長度換算速度 (PWB)
• Step 2.2: 控制全向輪(BI 1 + BI 2)



原理



左/右編程



利用控制杆控制全向輪
(對角/Diagonal)



對角



原理
135° 45°

315°225°



原理

• Step 0: 先定義所有Pin位置和名稱，再宣告常用變量

• Step 1: 收取控制杆的資料

• Step 2: 判斷4個對角的條件(分辨方向)
• Step 2.1: 利用map將長度換算速度 (PWB)
• Step 2.2: 控制全向輪(BI 1 + BI 2)



對角編程



額外else{}



利用控制杆(2)控制全向輪
(旋轉(順時針/逆時針))



原理

• Step 0: 先定義所有Pin位置和名稱，再宣告常用變量

• Step 1: 收取控制杆2的資料

• Step 2: 判斷順時針/逆時針(可以只用一個軸做判斷條件)
• Step 2.1: 利用map由範圍換算速度 (PWB)
• Step 2.2: 控制全向輪(BI 1 + BI 2)



旋轉編程



利用控制杆控制全向輪
方法2



判斷方向(點斜式/Point-slope) 

• 使用點斜式配搭兩組坐標來計算
速度

• X, Y, 永遠是中心點

• X1, Y1 是控制杆的輸入資料

• 適用於非僅垂直 / 水平移動



判斷方向(點斜式/Point-slope) 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判斷方向(點斜式/Point-slope) 



編程 

Total_length: 點和點之間最遠的距離

ref_slope: 45角度下, 隨機一點和中心點連成直
綫的斜率



編程 

lengthtospeed(): 將長度換算成速度



部分編程 



部分編程 



部分編程 



部分編程 



部分編程 



部分編程 



部分編程 



部分編程 



Appendix


