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       主要研究領域為氣液壓控制、自動控制、機電整合及實
習、品質管制、圖形監控及實習。針對此一專題之製作，提
供機構設計的構想、控制核心的決定以及在程式方面之建
議。以結合理論與實務，使機器人達到精準、輕巧、靈活的
目標。

隊長：負責小組工作分配、協調、材料採買、機構加工、機
體配線設計、機體研究及設計、程式設計、日誌製作、報告
書製作、資料整合、機體測試與現場比賽之操作。

隊員：負責機體設計及調整機體、材料採購、硬體組裝、輔
助機器人加工、機體配線、機體維修、電路和管線維修、日
誌製作、報告書製作及現場比賽之操作。



隊員：負責機體設計、製作與設計機體之抓球機構、硬體組
裝、機體的設計加工與測試、材料採購、機器人加工、機體
配線、機體維修、日誌製作、報告書製作。

機器人特色

        我們的設計是以簡單輕巧為原則，只使用２顆馬達作為驅動，以前後反轉的方式來達
道轉彎的目的，夾球的機構並不另外製作，而是直接使用機體去吃球，當機體到達斜坡
時，會加速衝上斜坡把球集入機身內，直接把球拖回出發區。

        在機構上以４條鋁條作為機器人之框架，在框架內架設滑軌以承載ＰＬＣ以及感測器
之主機，以輕量化為主，由２顆直流馬達驅動２個後輪　前輪以自由舵輪為輔，不提供動
力，以２顆馬達的正轉反轉來轉向，取球機構架設於機體之底部，在機體前方有一片珍珠
板配合２片鉸鏈做為取球的入口，在機體的內部架設一個置球的空間，利用機體本身四周
的框架來將球保留在機體內。

        底盤採用鋁門窗的薄鋁條配上滑軌，主要以四周的鋁條框架來承載機體的裝置，感測
器的位置在於底盤的前方，以不擋到球的入口為主，所以離地面有些距離。

        採用ＰＬＣ控制器和光纖感測器來作為機器人的核心部位，ＰＬＣ收到周邊所擺放的
感測器所感測到場地和環境資料，利用程式來判別接下來馬達之動作，ＰＬＣ以繼電器來
設定馬達之正轉反轉，因光纖感測器對於旁邊之光源受影響程度較低，因此有較準確的辦
別能力。



        馬達以高扭力馬達為主，搭配１２Ｖ之電瓶的電源系統，分別配給ＰＬＣ控制器與馬
達之耗電，有續航力上的優點。

        這次參加這個創思設計與製作競賽，我們本來抱著一個躍躍欲試的心態來參加，在一
開始的時候我們３個人一直討論跟改良我們的想法，但是沒有比賽經驗的我們一開始遇到
設計上的瓶頸，幸好所幸後來有討論出機構的基本雛型。

        早在之前就聽每位老師說過我們機械系在歷屆的創意機器人製作競賽中都有著不錯的
成績，所以開始對比賽有種拼看看的感覺，而且這次的比賽方式與之前的比賽方式大不相
同，以前的比賽有分大專組跟大學組，但是這次是大混戰，只有分成兩種不同類型的比
賽，所以我們很緊張因為我們會在比賽中遇到以前沒有見過的高手，不過我們還是想要將
我們在學校所學的發揮出來，由於我們這次參加的比賽是自動組，也就是說只要程式上有
一點點的疏忽可能就是把機器人放場地上跟大家說聲〈嗨我有來參加唷！〉，也因為我們組
員裡有人曾經參加過機電整合的技能競賽所以我們在這次的決定使用〈PLC〉來成為我們機
器人的心臟，結果在比賽的時候我們發現有許許多多的學校大都是是使用單晶片去做控
制。

        雖然說有組員有使用PLC的基礎，但是在使用的型號上並不相同，因此在程式的書寫
方面有些問題，所以我們開始嘗試程式不同的寫法，也跟主任、老師和畢業的學長在學校
裡的學長指教，在短短幾個月的時間，我們學會了很多東西，我們也對於PLC的程式也又
更上一層樓認識。雖然比賽成績並不是很好，但是我們學到了很多東西，這是一個非常好
的經驗，如果還有機會，我們還想在參加一次。


