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機器人簡介 

本對這次參加的是自動組比賽，因應比賽的規則與內

容的需求，本隊是由二位明新機械系與二位明新電子系同

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，並定期與指導老師討論比賽相關的技術與策略等。 

本隊的機器人名是「雙管齊下」，名字由來是我們把它

設計成一次可以取到兩顆球所取的，這樣取球的時間不

變，但是可以增加拿球的數量。 

（1） 由於這次比賽規則，對於任務要求中，可以歸納出

幾個設計方向：靠部分機構能力來爭取較快的數速

度 

（2） 部分靠電子感測能力增加路徑尋跡的正確性 

（3） 使用 8051 單晶片為自走核心 

（4） 以最快速及穩定的方式來達成取球為目標 

（5） 機械與電子所占分量之平衡以最短時間跟穩定為目

標 

    本隊設計出快速、精確、穩定，強調功能的全自動機

器人如(圖一)所示，利用部分尋跡部份計時與機構直線的

特性，經由多次練習與修設計，最後成功可以在 25 秒內達

成任務。 

 

圖一、雙管齊下 

設計概念 

由自動組的比賽內容了解，能快速取球而且精準的放

入置球區是非常重要的，規則中機器從 100X100X100 公分

的起點出發，一開始經過一個上坡較平坦下坡較陡的障

礙，這個地方容易因為下坡速度過快而使感測器偏掉而失

誤，再來就到了取球平台，要取到跟自己隊伍一樣顏色的

兩顆球，之後就到了轉彎的地方，過了之後就到放球地點，

也要考慮到放球的精準度，放完之後就要過透明的隧道，

然後碰到達陣線停止完成動作，由時間較短的隊伍獲勝。  

詳讀規則後，本隊決定以五個方向來設計一個快又穩

的機器人來達成任務：  

1. 以鏈條傳動控制四個輪子的方式，使機器可以更準

確的行走直線，不用再執行多餘的修線指令。 

2. 在感測器電路板上增加貼地輪的設計，讓感測器可

以貼著地面，使判別正確率提升。 

3. 盡量使用機械的方式表現取球、放球動作，減少對

程式的負擔，降低失誤率。 

4. 用釣魚竿來增加達陣成功機會，在機體上方加開

關，當經過隧道時觸動開關，使魚竿噴出達陣。 

5. 使用轉盤來轉換取球主體，不需要做兩邊都是取球

機構增加重量，使程式判別不用切換。 

 

機構設計 

由比賽題目得知(比賽規則中的機器人限制尺寸為一

公尺立方，前鎮商港中停泊一艘貨櫃輪，高度為 45cm 最上

層有一只貨櫃，置放 4 顆色球，分為種子色球 2顆及非種

子色球 2顆，每ㄧ個球中心距離為 20cm，中興商港處設有

一碼頭平台，在平台上設有貨櫃一個，貨櫃尺寸為 32 公分

長，32 公分寬及 15 公分高，板厚約 4公分。) 

根據上述關卡題目來進行設計方向，⋯本隊機器人主
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要分成四個部份，主架基座、轉盤基座組、定位取放球機

構、達陣釣魚竿與機器人直行機構。 

主架基座承載機身的所有重量，並搭配配重以調整機

構在運動時的重心，行走直線時比較不會因為左右邊的重

量不同而偏離了感測線，在比賽開始前，依據賽程規定的

顏色，將轉盤基座組調整至取球同一位置再把上下兩個主

體固定住，定位取放球機構到達定點後開始動作，完成後

經過隧道，達陣釣魚竿就會碰到隧道上方的頂部，使釣竿

噴出，隧道中不使用循線程式，利用直行機構兩個馬達帶

動四個車輪，使最後的直線可以加速減少時間。 

 

主架基座： 

    主架基座是由四根角鋁圍成 500mmx534mm 之長方形組

成，在此長方形內裝上 500mmx500mmx2mm 之玻璃纖維板做

為車身的底板(圖二)，以方便在主架基座內裝上電路板及

感測器進行自動行走路徑，幫助本隊移動到《前鎮商港》

及《中興商港》到達取放球區。 

 

圖二、車身底板 

 

轉盤基組座： 

原本為了節省設計的複雜，打算使用兩組夾爪，以因

應不同場地的變換，而且如果兩邊都是夾爪時過隧道就會

發生機體寬度太寬問題，才又想了這個方案，這個機構的

目的是可以快速轉換取球夾爪左右位置的機構，也因為這

個轉盤，可以減少要多做一組夾爪的重量了，使機體重量

不會過重。 

    本隊的轉盤基組座是可活動式的，由四根角鋁圍成

500mmx534mm 之長方形組成，在此長方形內裝上二支口鋁

來固定轉盤基組座，因比賽場地上所需要左右邊置換，因

此設計此轉盤基組座來達到我們所需要之功用如(圖三)所

示。 

 

圖三、轉盤基組座 

 

定位取放球機構： 

    本隊的取球機構是由機械式方式帶動，主架側邊端上

有兩支長口鋁，因尺寸限制為 1000mm，變形量可達以到

2000mm，所以運用鏈條驅動時規皮帶輪來帶動取球機構延

伸，當取球機構要取球時，上面裝有線徑軸承固定繩子長

度的插銷將會被抽出達到取球目的(如圖四黃框所示)，放

球機構是運用取球機構的伸出裝置，在運用取球機構的中

間有雙邊取球收納盒，因此在導球板上運用斜版的角度將

球暫時固定住。 

當機器到達放球區時，定位電路板感測到黑線時，機

器會停止前進執行煞車指令，使機身停在放球的位置後，

取球手臂會伸出碰到放球的極限開關，導板上的馬達就會

開始轉動，再將固定放球機構的插銷拔除後導板掉落，球

沿著導板進入放球區後完成放球動作，最後再把伸出去的

手臂收回到底，通過隧道。(圖四中間紅框所示)。 

 

圖四、取放球機構 
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達陣釣魚竿： 

這個機構的目的是如果跟對手機體的位置一樣，但是

多了這個裝置，就可以在關鍵時候增加自己機身長度來提

早達陣得到勝利，本機構主要是由釣竿與氣壓裝置結合而

成，經由機械式觸動開關讓本機構作動。 

本機構是用氣壓閥的開關上面加了類似鐮刀的延長桿

(圖五)，魚竿則是一般釣魚店所買的釣竿，裁成兩公尺變

形量已內，前頭用車床車一個鐵做的頭，尾端接到氣壓瓶，

當經過隧道時，會觸動到開關，開關倒下，使釣竿噴出去，

減少達陣完成的時間(圖六)，在分秒必爭的比賽中，是非

常有用的。 

 

圖五、氣壓閥開關 

 

 

圖六、達陣魚竿 

機器人直行機構： 

直行機構是由鏈條、模型車輪胎、馬達、齒盤軸所組

成，增加鏈條的目的是用一顆馬達就可以帶動兩個輪胎，

增加抓地力，在轉彎時也可以用差速比來使過彎更佳順暢

像圓弧一樣，不會有機械式的過彎情形。 

此機器是使用四個輪胎進行行走的動作，為了確保機

器能夠在直行中部會偏移，影響其程式的行走路徑，本隊

在左右各兩個輪胎之間連結上鍊條增加其直行的正確性。

(圖七) 

 

圖七、直線機構 

 

機電控制與軟體 

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。總共分

三小塊電路板(圖八)，第一塊為 8051 控制板，第二塊是

CNY70 感測器電路板，第三塊則有穩壓及馬達控制電路。 

此三塊電路板，是經過電路改版後，最後是以最精簡的元

件，完成比賽要求的所有動作，以省略不必要的浪費。

 
圖八、控制板 

機器人以 8051 作為控制晶片，根據 CNY70(圖九)感測

地面的值，經過程式判斷後，送出相對應的馬達訊號，由

馬達控制 IC 控制正反轉，並依走、停的方式，控制自走的

速度，達到循線功能。 
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圖九、CNY70 感測器電路板 

當路徑感測器測到取、放球黑線後，則會放慢速度前

進至定位(圖十)，伸出手臂完成取放球動作後，再收回手

臂繼續循線自走。 

 
圖十、定位電路板 

最後當路徑感測器測到隧道線段時，則以全速跑到終

點達陣。 

 

機器人成品 

特色說明 

1. 不使用太多的馬達來達成所需要的動作 

2. 盡量使用機構方式來達成目的所需要的動作 

3. 取球不需要額外的動力驅動 

4. 取球不用轉彎進入在取球 

5. 夾爪主體構可快拆 

 

創意說明 

1. 用轉盤來改變取球左右位置 

2. 不使用馬達而使用插銷方式來達成取球動作 

3. 利用過隧道時會有達陣魚竿噴出減少時間 

4. 快拆式的手臂組節省做多一組的夾爪 

5. 以最簡單、快速的方式製做取放球機構 

(圖十一、圖十二) 

 

圖十一、完成圖一 

 

圖十二、完成圖二 

參賽感言 

    本隊是由兩位機械系跟兩位電子系的成員組成，電子

系負責軟體和電路板，機械系則是負責機電整合的部份，

大家發揮自己在校所學到的專長運用在這次的比賽上面，

過程中讓本隊同學學到很多關於製作及設計上的經驗，製

作過程中也有發生意見不合、爭吵等，但也學習在團隊中

遇到意見不合時的處理方式，增加團隊默契。 

在學校製作的場地測試時機器很少發生失誤，但是在

比賽場地就會有一些落差，打滑或是定位不準等等，問題

層出不窮，到後來也一一克服了。 

 

感謝詞 

首先感謝TDK文教基金會能夠提供這樣的機會，讓本
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學，在快想破頭時伸出一隻手給我們解答，還有許多位學

長多方面的指導與經驗傳授，也感謝指導老師任復華教授

用心的與我們討論及指導，給我們機構和電路上的意見，
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把機器調到發生失誤的機會降至最低，最後感謝每位隊員

不辭辛勞的共同完成這個作品，我們都以明新為榮。 
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