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自動組(遙控組) : 明新 A 隊 烈火戰車  

 

指導老師：顏培仁 老師 

參賽同學：劉又仁 

羅新銘 

黃一書 

林志韋 

明新科技大學 電子工程系所 精密機電工程研究所 

 

機器人簡介 

    這次的比賽我們的隊伍主要由明新科技大學電子

系與機械系共同參予，相同於往年電子系負責整個電

路板設計與程式的撰寫，而機械系負責整個機構的設

計與機電整合部分，我們也與指導老師共同商量這次

比賽的戰略，同學們也一起討論機器人的結構與未來

比賽想達到的目標。 

 

 

            圖 1 

 

    這次競賽主要是採用各項目的總分與完成所有動

作的時間來評分，所以如何能夠完整的達到取完 4 科

壘球以及如何快速分辨求的顏色以至於擺放球的順序

到最後機器人如何敲鐘，將是這次比賽的考量重點。 

 

    而我們的機器人(圖 1)由 1 的部位將木板推開後

從球箱中取完四顆球後再由 2 這個部分來完成所有球 

 

 

類的配置並將選完的球存放於 3之中，這樣一整個從 

取球到分球最後到放球我們盡量著重在這環節看能不

能縮短時間，相信這對這次的比賽有很大的幫助。 

 

設計概念 

這次第十二屆全國大專院校創思設計與製競賽，主要

出發區分為紅綠出發區，一開始我們的機器人也是以

單邊放球為構想，但礙於競賽對手也再同一個場地。

未了避免與對手差撞，且單邊放球會使的路線選擇受

到很大的限制，於是我們朝著全方位放球，並以多種

路線的選擇來避開並減少與競爭對手的碰撞，更以多

種路線來完成動作也記錄下各種路線的完成時間，最

後篩選出最快達陣的路線 

。 

    最後路線可以在 25 秒完成所有取球、放球、敲

鼓，機器人因為輕量所以行走快速與全方位快速選

球、放球來設計，並以『車』為主題進行環繞地球的

目的配合上盤旋轉全方位放球，戰車的構想就因次而

成行。為了考量戰車必須與現實相符合這次我們也大

膽的設計出 3 科 CPU 來分別控制選球、上盤轉動與自

走路線的控制。也因為所有的工作都有個別的 CPU 控

制所以我們完成了可以一邊循線自走，一邊選球加上

盤轉到定點放球的動作可以同步執行，而不受干擾，

所以在場上看起來就像邊跑邊轉動砲台的戰車，這些

都是為了縮短時間而大膽的設計。 
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機構設計 

 

一、 取球與敲鼓的結構: 

我們使用馬達透過聯軸器配合口鋁的方式將取球機構

旋轉上升，再配合車子前進推開木板取球。馬達選用型號

IG32，定格迴轉速 20rpm，定格扭力 20kg-cm。(圖 2) 

    我們在南極的推板子機構上連結一條鋁桿來作為北極

擊鼓的推桿，推桿長度約 50cm。動力來源與南極推桿機構

的相同，升起推桿配合砲台旋轉以及車子前進到達定點擊

鼓。(圖 3) 

  
圖 2 

  
圖 3 

二、接球結構製作： 

    我們利用直徑約 40cm 的籃子來接球，籃子中間開一個

比球直徑略大的孔再經由過一個導管(約 11.5cm 口徑)讓

球落到選球結構中。 

   接球的籃子距離地面的高度約為 90cm，因籃子具有彈

性不適合距離接球口太遠，會使得球彈出。籃子的固定方

式是使用螺絲與機身的角鋁鎖上，中間部分因要使得有斜 

 

 

 

 

度讓球能輕鬆的向下滑所我們使用熱風吹讓他變形到我們

需要得斜度。(圖 4) 

 
圖 4 

 

三．選球結構設計及製作: 

利用旋轉機構配合四個葉片轉動分別把四顆球分開，

將葉片固定在铣床铣好的鋁塊上，並透過聯軸器連結馬達

一起旋轉。(圖 5) 

四個葉片利用 5mm *45mm*110mm 的鋁板做成與

20mm*2mm*45mm的角鋁結合之後固定在30mm立方的鋁

塊成為一體。底部使用 2mm 玻璃纖維板，四週圍繞塑膠板。 

 

 
圖 5 
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四、上方砲台旋轉機構設計及製作: 

上方砲台盤框以 45cm*45cm*40cm 的角鋁組合 (圖

6)，底部以圓盤(聯軸) 固定，連結固定馬達提供動力讓砲

台旋轉。(圖 7)。為了要讓砲台達到定位，我們加裝了光電

開關感應以及極限開關，來作定位的動作 (圖 8)。 

 
圖 6 

 
圖 7 

 
圖 8 

 

五、導球機構設計及製作： 

選球後必需有球道讓球滾入指定位置，因此我們利用

水管設計一個折疊式砲管作為延伸導球的球道(圖 9)，高度

約離地 32cm，如此我們即可不用前進至箱子處即可放球，

以節省時間。次外水管中間有快檔板儲球，這樣可以將先

分好的色球暫時放置，到下一個箱子時直接放球縮短時

間。(圖 10) 

 
圖 9 

 
圖 10 

 

機電控制 

一、CPU電路： 

    因為此次題目要做的功能很多，所以我們首次使用了

三個 CPU來做控制， 

  CPU電路可說是整個機電控制電路的心臟中樞，除了

電源電路以外其餘電路的動作都是由 CPU來控制的，不管

是感測值的讀取、馬達的動力輸出、按鍵電路的路經選擇

都是由 CPU 來負責，而我們採用的 CPU是單晶片盛群 HT48

系列，它擁有四個 I/O-Port 共 25 位元的位址足夠控制周

邊電路的動作，而使用燒錄的晶片－HT48F50E具有複寫的

功能可以減少不少成本。(圖 11) 
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圖11 

 

二、電源電路: 

要供給電路運作就必須使用到這個電路，它主要是將電力

來源的電池電壓穩定輸入成5V電壓給相關電路使用，5V穩

壓電路是使用穩壓IC-7805再搭配穩壓電路組合完成。 

(圖12) 

 

圖12 

 

 

 

三、感測電路: 

感測電路是機器人的方向感測，不管是方向修正還是取、

放球的定位都是依照感測電路的感測值來判斷的。我們使

用CNY70光感測器，它會發射紅外線光束於路段軌道上，看

是否會產生反射光後再經由感測電路回傳給CPU訊號來判

斷機器人行走的方向。(圖13) 

 

 

 
圖13 

 

機器人成品 

 

車身彩繪後側面照 

 

車身彩繪後正面照 
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參賽感言 

    很高興這次有機會參加第十二屆 TDK，這次比賽需要

用到機械與電子不同領域的合作才有辦法完成，感謝研究

生學長的參與，很感謝提供意見給我們的同學或老師，有

他們的意見才讓我們慢慢的改善，把最好的作品呈現給大

家，雖然最後結果不如預期，但是牠還是跑最快的，很欣

慰了。這次的比賽讓我們充滿著各種回憶，電子與機械再

度合作，一輩子也不會忘的。 

 

感謝詞 

    很榮幸參加了第十二屆 TDK，感謝 TDK、教育部這些年

來不斷的支持與贊助這個活動，也感謝正修科大來主辦這

場大規模的競賽，很感謝主辦單位與明新科大所提供的經

費讓我們可以完成機器人，謝謝明新科技大學提供了我們

機器人練習的場地 ，只有不斷的練習才能創造出好的佳

績，最後感謝我們的指導老師顏培仁老師的教導與研究所

學長的經驗，讓我們克服所有的問題完成這項比賽。 
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