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陳俊言  教師

主要研究領域為電腦視覺，他在比賽主要給予學生比賽相關
的方向以及視覺程式的教導。

隊長： 負責小組工作協調、機構設計、材料採購、
影像視覺程式設計、PIC與感測器的溝通、機器人之
組裝。

隊員： 負責馬達控制程式的設計、機構設計、材料採購、機
器人輔助加工及書面報告之彙整與撰寫。



隊員：負責馬達驅動電路的設計與實現、PIC與感測器的溝
通、主要機器人加工、機構設計、小組採購及現場比賽之操
作。

隊員：負責馬達驅動電路的實做、主要機器人加工、機構設
計、小組採購及書面報告之彙整與撰寫。

機器人特色

        在了解所需完成的任務之後，我們決定製作一個輕量化且能準確取球的機器人，主要
是要提高機器人在場中的速度，再撘配成功率高的取球機構，如此一來即可提高完成任務
的效率，使我們的機器人達到最佳化的目的。

以三角形的底盤為基礎架構，由兩顆直流馬達驅動兩個前輪；以後輪為導向輪，；取球機
構架設在機器人前方，而球置於取球機構下方。

    底盤是機器人的根本，尤其在我們要求機體輕量化的情況下，底盤不能使用太笨重的材
料，但又必須維持一定的強度，因此底盤的設計就顯得格外重要。基本上底盤的形狀設計



成三角形，也就是機構學上所說的呆鏈，因為呆鏈的自由度為零，因此強度比四根鋁條所
組成的矩形底盤堅固的多，故底盤即使受到外力衝撞也不容易變形；而且底盤使用較少的
材料也符合我們機體輕量化的構想，這正是最佳化設計的基本念理。

我們選擇使用單晶片來控制機器整體之運作，其型號為PIC16F877，是以C語言來撰寫的
單晶片。我們在晶片內部寫了許多模組化的程式，分別針對任務中所需執行的不同種動
作，例如前進至左邊高山區取球、前進至右邊高山區取球、先至中央區達陣再取球…等
等。程式中還包括了與電腦視覺的動作控制，以及電腦視窗介面直接控制馬達的控制程式
等。為了方便在比賽中隨時更換策略，我們使用了Borland C++ Builder 6 (BCB)來作為視
窗介面開發程式，並且用其來做影像視覺的各項處理。而BCB的各項指令將藉由RS232之
通訊協定傳送至單晶片，而機器上所裝置的各種sensor觸發之後也會經由單晶片傳回BCB
做進一步的指令判斷，或是直接在晶片中做其他動作。

我們的機器人是以PIC16F877為核心，以其來控制馬達之轉速、轉向，及接收各sensor的
訊號，並經內部程式判斷來使機器人能依我們需要之運動方式來作動。

        本次參加TDK盃大專院校創思設計與製作競賽讓我有了不少體驗，尤其是要如何把腦
中的概念實際地製作出來，並不如想像中的那麼容易。當我們在設計1號機的時候，儘管
我們已經經過多方面的思考與討論，但問題總是藏在我們看不見、想不到的地方，所以在
我們對1號機做測試時，才發現1號機有很多需要改進的地方，才會使得2號機不論在外
型、結構以及輪軸配置方面與1號機完全不同；但我們也藉這個機會領悟到在設計與製作
之間的一個重要環節，就是不斷的測試與改進，因為沒有一個設計在一開始就是完美的，
必須經過不斷的修正，在製作與測試中發現問題，再從問題中改良，如此一來才有辦法在
有限的時間內完成符合我們所需的機器人。


