
摘　　要

随着科技的不断发展，人工智能和机器人技术逐渐渗透到各个领域，成为现代科技发展

的重要趋势。

本文介绍了一种以 DOODLE BOT 为基础的书写机器人，用于完成数字和字母的书写任

务。通过控制小车运动轨迹，实现书写算法，并掌握舵机和霍尔传感器的原理与控制方法。

主机使用计算机作为控制器，Arduino 系统作为辅助从机。输入文本通过计算机转换为坐标 G

代码，并通过串行端口发送到主机控制器。主机控制器使用线性插值和圆弧插补算法，输出

控制脉冲和方向电平以控制步进电机的运动。硬件设计包括系统架构设计、控制板与电源设

计、舵机驱动模块设计、霍尔传感器模块设计以及机械结构设计和组装。软件设计包括系统

软件架构设计、主程序设计、起笔和落笔子程序设计、电机驱动子程序设计、前进和停止子

程序设计、转弯子程序设计以及轮子行程计数子程序设计。最后，进行系统调试、优化、性

能测试和评估，以及功能测试和评估。该文为智能写字机器人系统的设计和实现提供了理论

框架和实践方法。
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