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自動組: 南榮電子 A 隊 自動導航  

 

指導老師： 塗豐州 助理教授 

參賽同學：張毓陞、林奇龍、林裕國 
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機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介    

    

    機器人具有能循軌（黑色膠帶）前進、叉路轉彎、取

球、置球以及無黑線時可直線前進與到定點停止時斷電的

設計。選擇較輕的 L 型角鋁材料當車體結構，以 12V 馬達

作為輪子傳動、取球和置球機構的動力。取球時，由車體

前方的極限開關碰觸球櫃啟動，用馬達帶動打板轉動將球

擊落至車體的滑軌中。置球時，由車體前方的另一顆極限

開關碰觸放球櫃來啟動，馬達轉動帶動檔板讓球順滑軌掉

落至球櫃。所有的功能以 8051 單晶片作為控制中心，循軌

前進與轉彎的功能配合 CNY70 感測器，感測地面條件輸入

89S51，配合程式設計的邏輯判斷來達成。 

 

設計概念設計概念設計概念設計概念    

 

    在比賽的關卡，機器人需要克服的問題包括：重心（過

斜坡）、循黑線移動與轉彎、精準取球和置球。本機器人以

60cmx60cmx60cm 的車體與四輪驅動，搭配電池的位置來調

整重心，以免上下斜坡時傾覆，並配合馬達動力輸出與時

間差，使的上下坡能更加平穩。 

使用 5個 CNY70 感測器判斷路面條件（黑線），以使得

機器人可以轉彎、前進、後退與停止，尤其在無黑線的過

港隧道，得以直線前進，配合馬達的轉速與時間控制，使

的機器人可以在終點達陣並停止。 

取球利用馬達轉動帶動螺桿，螺桿上有塑膠板依球的

位子鎖附在螺桿上，此塑膠板當作撥球用，塑膠板的位置

並可視球的顏色的相對應位置來做調整。 

當車體移動到球台前碰觸極限開關，CPU 即驅動馬達

轉動，並帶動螺桿和塑膠板，使的塑膠板會順勢將球往車

體方向撥動，球掉至車體上的滑軌放置，利用擋板擋住滑

軌，讓球不會掉出車體。當車體移動到置球櫃前碰觸另一

極限開關，馬達控制擋板，使的擋板旋轉打開，球自然順

著滑軌向前掉落至置球櫃裡。 

 

機構設計機構設計機構設計機構設計    

    

    系統架構如圖 1 所示。車體由鋁合金的角鋁組成，車

體的長、寬、高約各為 60cm，搭配四個車輪，各由一個 12V

馬達驅動。電源採用 6V 電池串聯而成 12V 與 18V。12V 為

機器手臂驅動的動力，18V 則為車輪的動力。車體外觀如

圖 2 與圖 3 所示。 

對於車子上下坡的平穩度，除了馬達的轉速控制外，

車子的重心也是重點，透過電池的位置調整重心，防止機

器人上下坡傾覆。 

取球機構以馬達帶動螺桿，螺桿上鎖附塑膠板，當馬

達轉動時，可以撥球到機器人接球的滑軌中。依比賽要求

來決定塑膠板的位置以取紅球或綠球。置球機構則以檔板

開啟，球順著滑軌滾動往下，掉落到球櫃中。取球和置球

機構的是由極限開關來控制開起時間，當車體移動到球台

前碰觸極限開關，馬達轉動帶動螺桿和塑膠板，使的塑膠

板會順勢將球往車體方向撥動，使球掉至車體上的滑軌放

置，利用擋板擋住滑軌，讓球不會掉出車體，如圖 4所示。

當車體移動到置球櫃前碰觸極限開關，用馬達控制擋板，

使的擋板旋轉，球自然順著滑軌向前掉落至置球櫃裡，如

圖 5 所示。滑軌與擋板則如圖 6 所示 

 

機電控制機電控制機電控制機電控制    

    

    以 89S51 當作 CPU，並執行邏輯判斷。其中感測器電

路使用了 5顆 CNY70偵測路面的黑線，並將訊號傳回 89S51
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電源穩壓電路 

89S51單晶片 

馬達驅動電路 

車輪 取球手臂機構 置球手臂機構 

CNY70感測電路 極限開關 

判斷，來決定執行車輪的移動，包括前進、轉彎與停止等。

取球裝置或是置球裝置的馬達驅動電路，配合極限開關的

碰觸啟動，由 89S51 判斷驅動來取球與置球，以完成比賽

所需要的動作。 

機器人的電路板相片與所用的零件等，如圖 7 - 圖 9

所示。其中圖 7 為極限開關，圖 8為主電路板，圖 9為感

測電路。 

 

機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品    

    

機器人成品圖如圖 2 與圖 3 所示，取球與放球的動作

則如圖 4 與圖 5。 

 

參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言    

    

這次參加 TDK 創思機器人的比賽中，學習到了許多寶

貴的經驗和知識，也看到了許多隊伍的機體都很有獨特的

風格和特色。雖然在這次比賽沒得到很好的成績，但這次

的參予將會是我們很寶貴的回憶。 

    

感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞    

    

                感謝 TDK 和教育部舉辦了這麼一個競賽，讓我們受益

良多，不管是經驗或是知識，都有了許多的新認知，對我

們來說是相當寶貴的。也感謝正修科大提供了這麼一個完

善的比賽場地。在此也感謝指導老師塗豐州老師不僅提供

了這個競賽參予的資訊，並給我們還有許多專業建議和知

識。 
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圖 1  機器人系統架構 

圖 2  機器人外觀（前視圖） 
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圖 7  極限開關 

圖 8  主電路板 

圖 4  取球 

圖 5  置球 

圖 3  機器人外觀（下視圖）
圖 6  滑軌 
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圖 9  感測器電路 


