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教師:詹超 助理教授 

主要研究領域為控制理論、動態系
統特 性之建模與分析，以及壓電系
統之應用。針對此一專題之製作，

提供機構設計、控制核心的決定及
系統動態特性方面之建議。以結合
理論與實務，使機器人達到快 速、
有效率、有智慧的目標。 

 

王冠中 

組 員：負責機構加工、電路焊接、
書面報告之撰寫，機器人之組裝與
現場比賽之操作。 



 

張景森 

組 員：負責以 PRO-E 繪製零件之
圖檔、車體設計與製作、測試紀錄、
材料採購及書面報告之撰寫。 

 

陳銘欽 

組 長：負責車體設計與製作、電路
設計、電路焊接、程式設計撰寫、
書面報告之彙整。 

  
機器人特色 

        (1)撥球器，此機構是將馬達與皮帶的連結來帶動 ８０ｃｍ鋁棒進行轉
動，再依色球的距離分別裝上鋁板一上一下來分辨色球以便準確撥球；此機
構的靈感來自於 桌上型的足球機台，分別在桿子上裝上人物來踢球 

        (2) 收球架，將兩顆距離 40cm 的球收於收球架，並利用漏斗與地心引

力的概念，只要一點點的斜度就可以讓球自己滾到中央，並在球框上方將球

落下，如此一來，放 球失敗的機率也可以近乎為零。 

        (3)由於自走車的重心分布於車子大約中心點後面 的地方，所以轉彎時
能轉的比較順暢。 

        (4)在 CNY70 感測器的電路板上裝置彈簧及輔 助輪。彈簧將板子往下
壓，使板子可以隨著場地的高低而自行調整；輔助輪是讓彈簧壓下時可以撐



住板子，使感測器不會直接接觸地面，使感測器與地面維持固定的 距離，讓
感測結果較不會發生錯誤。 

 

概說 

  整個車體設計是 追求穩定性為主，速度其次的想法下去製作。在取球方

面能將球台上的種子球全數抓下。 

 

機構 

  撥球方面是利用 4 塊鋁板與皮帶製成的ㄇ型取球裝置，配合馬達傳動皮
帶輪去作動。放球方面是利用 pc 板當閘門在 pc 板的下方由一顆馬達去控制
閘門的開啟。 

        

 

底盤 

  由厚度 2mm 的 L 型角鋁，組成 500mm X 350mmX100mm 的長方體。

移動方面是以四輪驅動進行移動，並採用 12 伏特，120rpm 的直流馬達。 

 

控制   

        整個電路的訊號處理器用的是 89C51 晶片所控制 的，因為會有當機
的狀況發生，因此將石英震盪器接腳加以固定，並輸出控制訊號之前加裝
TTL74245IC，讓電路更加穩定。 

 

機電 



        (1)驅動馬達是利用繼電器來控制，當晶片給訊號 時繼電器會有所動作，
其 A 接點接觸使馬達獲得電力。 

        (2)利用紅外線感測器 CNY70 判斷地面的黑線 及淡色的表面，使車子
能判斷行進的路線。 

 

參賽心得 

        參加這次的比賽讓我們學習到許多的東西以及經驗， 例如：機構的設
計、電路的設計、程式的設計等問題的改進。還有比賽當中所遇到問題的臨
場反應都是我們應該要加強的地方。 

  


