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       主要研究於電子電路設計與製作，單晶片控制，光電檢
測。針對此次比賽，不僅運用了光電量測以及電子電路，更
配合了單晶片控制等技術，並選用了結合量測與判斷的光電
組件，使機器人能夠確實執行量測與判斷的目標。

隊長：負責小組工作協調、統合意見、電子元件購買、機器
人動作攝影、小組討論紀錄及書面報告之彙整與撰寫。

隊員：負責程式設計，電路製作，電路配線，電子元件之配
置，輔助製作車體。



隊員：負責車體製作，機構加工，機器人之組裝，材料購
買。

隊員：負責光電元件之配置，車體製作，機構加工，機器人
之組裝，輔助程式設計。

機器人特色

       設計概念以（1）移動靈活、迅速（2）蒐集球速度快且精確（3）感測地面及球的位
置為原則。在機構設計上主要以速度為考量，因此選擇使用最簡單的結構、以及較輕又堅
固之鋁材為設計主體。

    機器人主要基體結構，利用角鋁結合鋁架，使設計修改方便、拆卸容易。組合成三輪車
形式。由單一直流馬達驅動兩個前輪，加上以輔助輪為後輪，並以最有彈性的方式去成為
重要的手臂部份。

    為了使機器人行走間，不但速度快且旋轉方向順暢，則採用三輪車式方法， 以三根鋁



架構成底盤，設計簡單又輕巧的方式， 可使機器人活動靈敏。機器人本體骨架採用耐蝕
性、輕便、加工性佳，且具中等強度的鋁合金作為材料。

利用單晶片微電腦(Single Chip) 8051,將CPU, Memory,和I/O製作在同一晶片上，並針對競
賽任務、機器人功能，撰寫程式，使其成為能夠獨立運作的控制系統。

機械與電子電機是相輔相成的，整個機構完成後，接下來是完成機器人的功能，競賽的任
務－「抓球」、「定位」確定過程有無衝突、讓機構運動順暢。24V的驅動馬達使機器人
活動更迅速。

在製作的過程中，常常會遇到一些難以處理的問題或瓶頸，通常會使我們一個頭兩個大，
但經由我們的堅持以及老師的指點，問題終究被克服。也讓我們從失敗中得到經驗。雖然
我們在第一場的比賽及敗部復活都輸了，實在有很大的挫敗感。不過這趟雲林歷險記中，
實質獲得的是比名次及獎盃更珍貴的經驗。


