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指導老師：吳佳儒 教授 

參賽同學：李盈賢 丁一華 張耀仁 廖凱彬 

雲林科技大學 電機工程系 

 機器人簡介機器人簡介機器人簡介機器人簡介 機器人本身是由兩塊直徑 40cm 和 30cm 的圓形鋁盤為主要架構，再配合圓形鋁柱連接各層鋁盤，如此一台新的機器人雛形架構已然誕生，其中電路版也規劃成圓形如此一來在機器人組裝方面就格外顯得方便，設計整體外型也較為容易，並且在圓心中挖孔使所有的線路皆經由中間孔穿梭加以整理配置，再將各線路拴鎖於端子上，使量測訊號極為便利。 機器人底部有兩個驅動輪採用差動驅動方式，前後方向各安置一個惰輪，使機器人可以前進、後退、左轉、右轉以及原地旋轉，主要控制器採用 AT89C51 之單晶片，連接馬達驅動電路、電壓轉換電路、感測器模組等周邊電路，電源部分使用 3 組 12V 之蓄電池提供機器人整體所需之電力。 取球裝置的構思為採用汽車天線搭配可滑動式的伸縮鋁條組合而成，於取球裝置的最前端利用厚紙板切割圍成ㄇ字形的取球機構，如此一來伸縮式的取球手臂便可將目標球導向機身的斜板將球收集至機身的儲球區，達成取球的目的。  設計概念設計概念設計概念設計概念    機器人整體的設計概念以突顯特色、穩定達成任務為主，故機器人的整體架構為圓形，因其為本實驗室機器人之特色，底部兩個含有減速機構的直流馬達作為機器人行動的主要裝置，為了降低失誤風險力求穩定，比賽的路徑規劃完全以電工膠帶為行走路線，故製作 CNY70 感測模組就顯得格外的重要。 我們使用 5 個 CNY70 感測電工膠帶，其排列的方式與感測器彼此間的距離調整，對機器人的整體運動有著巨大的影響，所以必須審慎的做最佳的規劃，透過感測器對著

黑、白電工膠帶的電壓變化，將此訊息經由 AT89C51 單晶片使機器人做出前進、停止、左轉、右轉之決策。 因機器人為圓柱形故將機身用紙板包圍便可作為目標球儲放的地方，為了能順利引導目標球進入儲球區，我們利用了一般大賣場常見的迷你小畚箕固定於機身，使畚箕貼合高山區之斜面，如此以來更可確保目標球安全進入儲球區，綜合以上特點希望在比賽時機器人能夠展現出不受外力種種干擾、高穩定度的紮實表現。  機構設計機構設計機構設計機構設計                機器人之機構設計分為底層、中層、上層以及頂層，我們分別為其介紹首先為底層部分如圖 1 所示，其中包含了 CNY70 感測模組以及兩個直流馬達、兩個墮輪做為機器人之驅動。 
墮輪 驅動輪

CNY70 偵測模組 直流馬達  圖 1：底層機構配置  中層部分如圖 2 所示，其中包含紅外線感測器做為機器人判斷障礙物之用以及判斷升降平台是否到達定位，3個 12V 之蓄電池固定於此以提供機器人整體所需之電力，而剩下多餘的空間便構成目標球放置的地方，也就是所謂的儲球區。 
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    圖 2：中層機構配置     上層部分如圖 3 所示，其中配有多組集線端子台使得線路能更美觀並且方便訊號之量測，馬達驅動電路、主要控制板、總電源開關等周邊電路也置放於此處，於此層的中間部分還有一個直流馬達，其中間的螺桿作為控制升降平台升降之主要支撐軸。  
集

線

端

子

台

電

路

版

配

置

區

升降直流馬達  圖 3：上層機構配置  頂層部分如圖 4 所示，最頂層即為取球之機構裝置，其中包含了一組汽車天線，於汽車天線的頂端固定在兩側之可滑動式鋁條，如此一來控制汽車天線伸縮便可帶動鋁條之伸縮，再利用厚紙板切割組裝成ㄇ字形使其能夠完全罩住目標球，前端裝有 3 個紅外線感測器，其目的為判斷天線是否伸長到可取球之適當位置。         
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取球裝置     圖 4：頂層機構配置     機電控制機電控制機電控制機電控制    使用自製單晶片模版如圖 5 所示，其中包含了最主要的 AT89C51 單晶片之外，我們還把燒錄電路一併加上用一個開關自由切換燒錄模式，故使用起來相當的方便，此外還有兩組 8255 作為輸出入腳位之擴充。  
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位  圖 5：主控制模版  圖 6所示為馬達驅動電路，利用 4顆功率電晶體組成H電橋，由單晶片輸出低電位觸發 PC817光耦合 IC，控制馬達得以正轉或反轉。                 



第十屆全國 TDK 盃創思設計與製作競賽論文集 中華民國九十五年十月二十日至二十二日                       臺灣‧雲林   國立雲林科技大學 
 

 

3 

 圖 6：馬達驅動電路  圖 7 所示為 CNY70 之感測模版，透過感測器對黑、白電工膠帶的電位變化，判斷機器人是否偏離軌道。  
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端  圖 7：CNY70偵測模組  機器人成品機器人成品機器人成品機器人成品    以下的幾張照片為機器人製作完成後完整的實體圖 

 圖 8：機器人整體圖 1 

 圖 9：機器人整體圖 2  

 圖 10：機器人整體圖 3  

 圖 11：機器整體圖 4  參賽感言參賽感言參賽感言參賽感言    此次比賽是考驗機器人識別圖案、追尋技術能力，設計軌跡的行走能力，同時機器人也必須具備找尋遠方球體，抓取並移動至定點的能力。機器人必須有基本的辨識
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能力，在寬廣場地移動並達陣得分，機器人也必須有基本的閃避阻礙物之能力，以避免對方機器人或場地物件阻擋其自由行進。欲得高分之機器人更需具備極佳的靈活度及反應能力，以接近並控制場內木球，並將木球移動至指定區域，在整個機器人的設計和製作過程中，有使用到電子、電機和機械等相關技術，這對於我們是電機系的學生來說，能夠學習到機械方面相關技巧，真是獲益良多，也進一步瞭解如何用電的訊號去控制機械元件之動作，而針對此次比賽任務之須求，本組開會討論並自行設計完成它，使我們更深一層地知道團隊精神之重要，以及分工合作之技巧，這是我們在此次競賽中所學之最大成就。 在製作機器人的過程中最重要的是大家的團隊精神與每個人對此機器人所付出的心力。雖然在製作過程中產生了一些差錯，但是馬上集思廣益想出另外的解決方法，在大家提出意見的過程中難免會有意見的不同，但是經過一連串的討論最後選出最適用的方法，雖然並不是所有的意見被採用，但是因為有這些意見想法才會激發出更好的想法，因此有大家的分工合作才有眼前的成品誕生。最後我們以“堅持不間斷的努力，才能呈現豐盛的成果”做為對未來的期許。        感謝詞感謝詞感謝詞感謝詞    在這段期間內相當感謝指導老師的全力幫忙，只要是有欠缺什麼零件或材料老師都會提供或是外出購買，老師所提出的意見都對我們相當有幫助，尤其是需要改進的地方或是如何改進，老師在這方面也給我們不少的意見。   也相當感謝本組每一個成員，每一個成員都是相當負責，分配的工作都能完成，使的分工合作效果能夠達到，經過大家的努力，機器人才可以順利誕生，這是屬於大家的功勞。   最後也相當感謝主辦單位舉辦機器人的比賽，讓我們有參賽的機會，也讓大家有機會可以看到各式各樣的機器人參賽，藉由比賽可以使大家互相競爭來刺激大家在機器人的設計領域中有所進步，藉由比賽吸取經驗。             
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