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林達德 教授 

國立台灣大學生物產業機電工程學系教

授。 

 

吳東璋 

我主要的工作為分配工作事項、進度安排

與建立大部分的機器人機構，一個團隊最

重要的就是團結，和所有人一起完成目標

是一件很美好的事。能做做出如此穩固的

機構，讓我感覺到很滿意。 

 

賴宗誠 

負責用攝影機看黑線，使車體能與黑線對

齊、或是沿著黑線前進，難度比想像中困

難，因為除了雜訊之外，交叉處會造成非

常多種不同的情況，一一處理花了不少時

間。 



 

陳秋 

在此次的比賽中完成部分車體建立，選球

分球程式與部份機構設計製作，得意的事

為分球程式設計，因為同時要控制 10 顆

伺服馬達有些複雜，但是我的程式讓他變

得很簡單，容易調整與更改。 

機器人特色 

        這是一台利用編碼器與影像回饋的自走車 

 

概說 

  此機器人具有高度的整合技術，從軟體、韌體、到硬體。機器人主要藉

由視覺的方式感測環境的資訊，並將處理後的影像資訊經過判斷分析來控制

車體的移動，及選球置球行為。 

 

機構 

  機器人在比賽中所需執行的動作可以分成移動與取球兩類，在設計上我

們將兩個部份分開，於製作與操作上都會比較方便。 

 

底盤 

  車架底盤架構主要材料：鋁擠型、鋁方管。 移動為本次比賽的重要關

鍵，要能夠快速的達成任務，最重要的就是高速而穩定的移動，由於場地幾

乎都是平地，不需要跨越障礙物，再加上需要高速移動，所以選用輪子作為

移動主要工具，而不使用雙足、三足或是多足的移動機構。 

 

控制   



        本次比賽與過往機器人比賽不同之處，就是在機器人必須自主行動，完全

不能用外界控制，要是沒有好的控制方式，空有高速移動的能力，也無法達

成任務，可以見得控制非常重要，甚至可以說，有好的控制，就可以掌握整

場比賽。 如前所述，我們使用前輪轉向、後輪驅動的四輪架構作為移動方

式，所以在移動的控制方面，需要一具伺服馬達，用以控制前輪轉向；一具

直流馬達，用以驅動後輪正反轉。 

 

機電 

        1. 電路系統以 8051 為核心： 輸出脈波訊號控制前輪轉向用的伺服馬達。 

運用高低電位透過繼電器控制前輪轉動用的直流馬達。 接收馬達上編碼器

的訊號計算轉速。 輸出訊號操控 LED 燈光。 接收極限開關的電位訊號。 

經過 RS-232 與電腦溝通。 

        2. 電路經過多次測試與重焊，整理至兩個電路板上，可以收入電路保護盒

中，通過一個統一接頭輸入與輸出訊號，達到模組化，更換維修都快速方

便。 

        3. 電腦端的控制程式經 RS-232 與 8051 通訊，輸出字元訊號至 8051，8051

再依照該指令控制馬達動作，並回傳系統狀態至電腦端程式。電腦的另一作

用為接收攝影機的影像，經處理後，按照所拍攝的即時狀況，發出相對應的

控制訊號給 8051，操控機器人完成任務。 

 

參賽心得 

        楊宏農： 

        這是我第一次參加 TDK 競賽，就比賽的角度而言，失敗似乎是很難以承受

的，尤其在準備了這麼久以後，當各項細節在比賽前都一再地、不厭其煩地

被提及，競賽模擬同樣在每天傍晚、深夜、早晨如火如荼地演練，我們有理

由相信比賽的結果不會太糟，離複賽雖不中亦不遠。但我們還是難堪地倒在

取球櫃前，即使敵軍都已放棄校調，呆站在旁邊等待時間倒數，但出了問題

的我們，面對時間的流逝，心中的痛楚一點一滴加深，即使過了一個月，當

我在輸入這些文字時，當天的情形依舊歷歷在目，永遠不能忘懷，提起一遍

就是一遍傷害，這是肯定的。另一方面，就學習的角度來說，再慘的事、再



痛苦的回憶都有值得檢討及學習之處，畢竟我們盡了力，如果有什麼不及的

地方，那就留待給明年學弟復仇。什麼都可以傳承，只有失敗的原因不能再

現。雖然這次比賽從寒假就開始規劃，但是一進入期中，在趕學士專題的我

們，其實並沒有真正抓緊時間和排定預定表，真的進入密集期也大概是暑假

了吧，七月底我們有另一個比賽，當真是兩頭燒。好不容易專心準備 TDK

時，又有一小段空窗期，時間並未被充分利用，因此時間的掌控恐怕是種下

敗因的最大失誤。因此如果能再有一次機會，我們最重視的應該是時間的效

率性，否則會養成散漫的習性，對於細節也就無法講究，非要等到一個半月

左右才戰戰兢兢，實非良策。 

 


