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機器人簡介 

自動組的規則中，機器人必須在長寬高 1m*1m*1m的

起點出發，並完成取球、辨識球的顏色以及放入置球櫃，

最後擊鼓完成動作，由時間較短的隊伍獲勝。所以本隊機

器人以準確及穩定為優先考量，再進一步提升機器人動作

速度以完成競賽項目。 

 

設計概念 

良好的機構設計必須考量下列幾點： 

1.設計創新、實用及可靠。 

2.配件以競賽型為考量，如電池、馬達、材料等。 

3.競賽型機器人設計應考量速度、準確度、穩定度及安全

性等。 

4.雛型機經測試並改良。 

 
圖 1 機構設計圖 

 

圖 1 為本隊機構設計概念圖。依比賽動作需求，分為六部

份：底盤機構、取球機構、集球裝置、分球機構、置球機

構及擊鼓機構。 

 

機構設計 

機器人的主要機構分兩部份討論，第一部份為取球、

分球、擊鼓結構，第二部份是機器人車身底盤、置球滑軌

機構。除機器人移行動作外，主要特色功能為快速、準確

地將種子球(紅球、綠球)與非種子球(白球)做分辨。因此，

設計三個轉盤機構及顏色感測器，將辨識後的球分別依顏

色放置到特定的轉盤內，再將轉盤內的球經傳球軌道放入

置球櫃。 

本隊機器人主要機構設計，依序分為底盤、取球機構、

集球裝置、分球機構、置球機構及擊鼓機構等六大項介紹

如下： 

 

圖 2 底盤機構 

1. 底盤機構： 

底盤機構如 (圖 2)，以厚角鋁來組裝成 60cm*70cm長

方形。為了確保機器能夠在直行中不會偏移，影響程式設

定的行走路徑，在左右兩組輪子的前後輪之間以鏈輪機構

聯結，由後輪驅動經鏈輪機構將動力確實傳達以帶動前輪

旋轉；使用鏈輪之原因是要讓機器人行走時的速度、靈活

度、及穩定性增加，鏈條也不會因輪子與地板摩擦時而容

易產生鬆脫，並且使用鏈條驅動速比正確，也可使機器人

前進時，馬達的負荷不會因車身重量影響太多。底盤下裝

上玻纖板，方便電路板擺設的作用。 

 
圖 3 嚙合齒輪 
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圖 4 微動開關 

 

2.取球機構：以馬達直接驅動一對嚙合齒輪 (圖 3)，當兩

齒輪反向轉動時，使取球機構往上並閉合變形，當取球

機構 (圖 4) 達到取球櫃所需求高度時，取球機構上裝

置的微動開關，於行進間碰觸取球櫃，會將取球櫃中擋

板推開，然後原地停止在球櫃正下方進行取球。 

 

圖 5 集球機構 

 

3. 集球機構：當取球櫃中的球掉落下來時，球會掉落在PVC

板中 (圖 5)，應用 PVC 切割至所需板塊，將板塊排成階

梯形後，將球引導至分球機構中 (圖 6)，掉落的球會集

中在一處，等待辨識分球的顏色。 

 
圖 6 分球機構 

 
圖 7 分球機構(俯視圖) 

 

4. 分球機構：分球機構為三個轉盤所組成，上轉面盤為主

轉盤 (圖 6、圖 7)，下面二個副轉盤為儲存球的轉盤。

將顏色感測器架設於在主轉盤上方，當球進入轉盤內，

顏色感測器將辨識球的顏色，依照球的顏色順序，將球

分配到下面二個副轉盤中，最後將球儲存在轉盤內 (圖

8)，放入置球櫃。 

 

圖 8 分球機構至滑軌 

 

 
圖 9 置球軌道 

 

5. 置球機構：將 PVC板製成的球道裝置在滑軌上 (圖 8)，

當到達置球櫃的定位點時，軌道會從滑軌伸出，並將儲

存轉盤內的球送入置球櫃 (此滑軌架設於自走車中間且
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兩邊對稱)，爲了能準確的將球放入置球櫃，軌道口加裝

擋板機構 (圖 9)，俟達定位時開啟檔板，使球穩定的掉

落在置球箱內。 

 
圖 10 擊鼓機構 

 

6. 擊鼓機構：應用取球機構變形夾合時 (圖 10)，使玻纖棒

的高度達到擊鼓的高度位置，並使機器人前進以行擊鼓

動作。本隊機器人在最後 2個關卡中，放球到置球櫃和

擊鼓是同時間進行完成，提高動作完成的速度。 

 

機電控制 

 
圖 11 主電路板 

機電部份，是用以操控機器人的動作，其中以程式發

送訊號控制電路板，電路再以電壓電流控制馬達，整個機

電控制上的電路設計 (圖 11)主要分為 CPU 電路、電源電

路、馬達驅動電路、感測電路以及按鍵電路等部份。以下

介紹各電路功能： 

1. CPU電路 

CPU電路主要是用來控制馬達驅動電路、感測電路以

及按鍵電路部份，在 CPU 方面則是採用 HOLTEK 的單晶

片 HT48F50E，它有四個 I/O Port共 23個位元位址，且擁

有覆寫功能，在使用上節省成本。 

2. 電源電路： 

電源電路是供給 CPU和周邊電路的電源，本隊所使用

穩壓 IC分別有 7805和 7812，穩壓 IC7805是供給 CPU和

感測電路所使用，而 IC7812是供給馬達驅動電路所使用，

所以電源電路是 CPU和周邊電路的主要能源。 

 

3. 馬達驅動電路： 

馬達驅動電路是使機器人在行走以及做其他動作功

能，本隊採用高功率馬達驅動 IC，藉由程式的控制能使馬

達停止、正轉、反轉及煞車，在使用上非常容易方便。 

 
圖 12 CNY70感測器電路板 

 

4. 感測電路： 

本隊採用 CNY70(圖 12)，機器人在行走過程中，都會

經由感測電路 CNY70 來偵測，傳達給 CPU資訊，藉由 CPU

來控制機器人的行走方向。 

此外本隊用顏色感測器進行辨識分球，將球放置到主

轉盤，再由副轉盤進行儲存種子(紅球、綠球)球與非種子

球(白球)，最後行進到置球櫃放置。 

 

圖 13 定位電感測電路板 

 

利用 CNY70 當定位感測器(圖 13)，架設於底盤前面

位置當定位點。當球放入置球櫃完成時，進行最後擊鼓的

動作，此時行走會放慢速度前進至定位點，定位點感測器

 
3



TDK 盃第 12 屆全國大專院校創思設計與製作競賽論文集 

2008年 10 月 17 日至 2008年 10 月 19 日                           臺灣‧高雄   正修科技大學 

 
會偵測是否到達該擊鼓的位置，當偵測到達訂位點時，

CNY70 會傳值給 CPU 做動作進行擊鼓，否則繼續循線自走

直到偵測到定位點。 

5. 按鍵電路： 

比賽過程中分別有紅綠二區，按鍵電路主要是分別判

斷在紅綠二區時，在啟動過程中所需使用的選擇路徑，以

達到方便的控制。 

 

機器人成品 

 
圖 14 機器人(正視圖) 

特色說明： 

1.感測器定位點多，提高循線準確度。 

2.取球機構裝微動開關，提高準確度。 

3.機器人置球軌道可伸縮，可以不用近距離就能將球放入

置球櫃。 

4.分辨球的顏色時，可用轉盤來改變放入雙軌道的左右位

置，克服左右邊放球的問題。 

5.機器人放球機構雙軌道，可左右邊放球，克服左右邊出

發的問題。 

6.機器人放球機構雙軌道最外側加裝伺服機，放球速度快

且穩定度提高。 

 

參賽感言 

本隊這次參加的是自動組比賽，因應比賽的規則與內

容的需求，本隊是由二位機械系與二位電子系同學共同組

成，以跨系整合的方式參與競賽，機械系的同學負責機構

設計與機電整合，電子系的同學負責電路與程式控制。剛

開始對機構設計以及製作過程中，常會遇到些挫折，雖然

過程很辛苦，但挫折終究還是需要克服，唯有克服困難才

能提升自己的知識能力，勇於面對挫折才能解決根本問

題。因此在逆境中克服困難的精神，是本隊最大的收穫吧！ 
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