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周群傑 

系 別：機械工程系（二技部） 

負責項 目：構想及設計、材料的選購。 

工作內 容：初步設計、機構設計、組裝、

購買所用工具、馬達、鋁材、鏈條、螺絲
等。 



 

葉語承 

系 別：機械工程系（四技部） 

負責項 目：加工、材料的選購 

工作內 容：輪軸設計、輪軸加工、捲線器
設計、捲線器加工、購買鋁材、螺絲、文

具用品。 

 

蔡晁誠 

系 別：電子工程系（四技部） 

負責項 目：電路、材料的選購。 

工作內 容：焊接電路板、購買電子零件。 

 

駱鴻恩 

系 別：電子工程系（四技部） 

負責項 目：程式、材料的選購。 

工作內 容：程式串寫及修改、購買電子零

件。 

機器人特色 

        這次比賽需快速取球及放球而我們所設計取球放球的機構比較重，所以車
體選用了比較重的 19mm*19mm*3mm 角鋁，並用 M4 的六角螺絲與防滑尼帽固
定。 



        而取球放球的機構則是設計的重點之ㄧ，設計以簡單而快速的機構為主。
我們使用了類似古代時的護河橋機構，再利用滾輪的重力使機構能更快的取放
球。 

        由這次的比賽規則，對任務達成的要求中，可以歸納 出幾個設計方向：(1)
部分靠機構能力以爭取較快的速度，(2)部分靠電子感測能力增加路徑尋跡的正
確性，(3)使用 8051 單晶片為自走控制核心，（4）加重車體讓車身穩固，(5)以
最簡設計達成快速取球放球的目標，（6）加避震器使上下坡穩定，(7)機械與電
子所佔份量之平衡以最短時間為目標。本隊成功的設計出強調極簡風格的全自動
機器人，功能強大，如同本隊的機器人名黃金梅莉號(圖一)。 

 

概說 

  比賽內容為比賽開始後競賽場地依機器人行走路徑，由《真愛碼頭》出發，
途經《加工出口區》的上、下坡道，至《前鎮商港》貨櫃輪，將貨櫃中的球依顏
色卸貨轉運，再經過《臨海工業區》等彎道進入《中興商港》將所取貨物分類再
放入指定的貨櫃中，最後途經《過港隧道》的自動導引區，進入《第一港口》達

陣區完成比賽。 

 

機構 

        比賽限制機器人為一立方公尺大小，隧道為 90CM 我們以比隧道低為原則，
以迅速到達取放球區、快速取放球、快速達陣的理念來設計機器。 

        這台機器可以分為四個主要部份：車體結構、取放球 機構、行走的傳動裝

置、緩衝機構。 

        取球放球機構:取球及放球分為兩個部份:一個是手 臂的部份，利用活頁來
做轉點到取球點時放下，馬達帶動滾球用的海綿讓球沿著軌道進入機器內，再利
用馬達帶動鋼索把手臂拉到可以過平台的高度，由於整個動作 是連貫的使取球
前後的速度不到一秒，是個極為快速的取球方式。 



        另一個則是放球，當機器到達放球區時手臂放下至放 球區的高度，球會沿
著軌道再滾進放球的箱子，使其完成任務。 

        行走的傳動裝置：此機器是使用四個輪胎進行行走的 動作，為了確保機器
能夠在直行中不會偏移，影響其程式的行走路徑，在左右各兩個輪胎之間聯結上
鏈條增加其直行的正確性，後輪傳動再以鍊輪帶動前輪，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。 

        緩衝機構：由於場地需上下坡，下坡時因速度快的關 係容易產生振動，導

致感測器容易誤判所以再前後各加裝一組緩衝裝置，使其不會誤判也增加了車身
的穩定性使下坡路徑不容易偏離。 

 

底盤 

  車體結構：由 5500mm*3mm、4800mm*3mm、5750mm*3mm 各四支角
鋁所組成，再輔以 M4 六腳螺絲跟防滑尼帽固定車底則是用玻璃纖維板為底板方

便 於裝上電路板與感測器。 

 

控制 

   控制系統： 自動組比賽必須要用可控制車子自動行走的電路板與 晶片來
控制，所以本隊選擇 8051 的單晶片來控制本隊的車子，本隊所用的單晶片
AT89C51，是一顆可以重複燒入的一顆單晶片，此晶片有四個 PORT，本隊規

劃 PORT0 用於接收按鍵的訊號，按鍵的功能是讓本隊可以選擇本隊程式所寫的
路徑，讓本隊有更多重的選擇，PORT1 為接收感測訊號用， 可以靠主板上的

500K 的可變電阻來調整靈敏度，用來判斷本隊機器人的路徑位置，靠這些輸入
來完成本隊的路徑，PORT2 為馬達驅動電路和接收微動開關的 訊號用，微動
開關是用來判斷手臂是否收到定點了，PORT3 則為繼電器電路用，主要是用來
控制手臂的升降與取球、放球的動作用。 



        程式與策略： 由於這次的比賽只有單一的路徑，所以程式寫法主要分為完
全循線和部分循線這二種跑法來完成路徑，完全循線的跑法由於在過圓弧時，會
特別不順，所以本隊在程 式上改變了左右二邊馬達的轉速，使車子過彎時更順，
部分循線的跑法則是除了取球與放球時循線外，其他時候都算時間的方式來強制
直走。 

 

機電 

   為達成自動控制比賽的 目標，本隊除機構設計外，還 需要電控軟硬體的
設計，下面分為感測器電路、馬達驅動電路、控制系統與程式策略四個部份詳細
介紹。 

        感測器方面： 為了使感測器能夠很穩定的探測到場地中的線，感測 器需
要放置在距離地面很近的地方，增加感測器的正確性，但會因路面不平坦，而讓
感測器撞擊地面導致損壞，本隊在感測器電路板與玻璃纖維底板之間，用活葉固 
定，並在感測器的對邊裝上輪子，可以讓感測器順著地面自動調整高低。 馬達
驅動電路： 

        本隊利用 ST 的 VNH3SP30 晶片所設計的馬達 驅動電路，精簡小型的尺

寸，包括電流上升(Pull-up)，電流限制 (Current Limiting)以及 FET 電池反向保
護等功能。唯一需要的就是使用其他控制器或微處理器，來控制 H-Bridge 的 
ON/OFF，就可以達到馬達控制的目的。 

        馬達驅動電路板可以連續 30A 的電流輸出，但這顆晶片的過熱(overheat)
現象，卻有可能在較低電流時發生，主要還是得依據驅動版的散熱情況。 

        在晶片散熱的部份，本隊實際測試時，30A 的電流 可 以維持幾微秒(ms)，
20A 電流可以維持到幾秒鐘都不會損 壞；在 6A 情況下，晶片本身，用手摸會
感覺有明顯的發 熱，所以若是要用更高電流時，則必須使用散熱片。 

 

參賽心得 



組長：周群傑- 本次的比賽終於告一個段落，雖然從預賽到決賽只有短短的三天，
但為了這短短三天，所付出的心血並不少。為了要完成比賽所需的各種要求，從
一開始的初步設 計、材料的選購、組員相互討論，以致各項機構的一一製作、
調整，甚至設計失敗的機構都得忍痛拆除，可以說令本組吃足了苦頭，而有好幾
次心生放棄的念頭，但 是為了團隊的榮耀以及隊員間相互的扶持，以及老師及

學長的鼓勵，才沒輕易放棄。而經過一連串的思考與設計，看著一個接一個的問
題被解決時，心中的成就感便 油然而生，雖然比賽只有短短的三天，但輸贏是
其次，重要的是製作時所學習到的專業知識，以及逆境中不屈不撓，克服困難的
精神，才是最大的收穫吧！ 

組員：葉語承- 在製作過程從沒有接觸過機器人到完整的把一台機器人做出來，

我們一路走來非常艱辛，幸虧有學長的指導讓我們了解如何把課本上所學的應用

在實務上，也學到了 課本上所沒有的知識跟經驗，更學到團隊間人與人要如何
共處，製作過程中很辛苦常忙到天亮才回宿舍休息，當機器人在我們一點一滴的
努力下漸漸完成那種感覺實 在難以言喻。 

組員：蔡晁誠- TDK 是我參加的第一個比賽，可能是因為完全沒有比賽經驗的關

係，導致一開始的進度不是很理想，後來經過指導老師和組員的研究努力後，終

於完成了比賽的所 有動作，但最後卻因為繼電器電路的不正常，使的比賽結果
不是很理想，只能說真的很可惜，不過大家都盡力了，至少也從比賽當中學到許
多寶貴的經驗。 

組員：顏書農- 這次第一次參加比賽感覺到很緊張興奮，我負責寫程式，運用為
8051 單晶片還寫，因為在校裡面有學過ㄧ些小程式的寫法，所以看的比較懂，

但是也研究就蠻久 的因為程式要配合電路上的元件動作寫法來執行，寫的過程
中也發生蠻多小動作的錯誤經過修改再修改有改良比較好的方式，在做的過程中
團體的合作一起製作出一 台機器人出來，讓他循黑線走然後做出取球跟放球感
覺很興奮，因為從未做過這種東西，大家也很努力的做出成果來，真很感謝夥伴
的配合，每天每夜的製作。 

 

 

 


