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林謝興 老師 

  老師林謝興出生於台灣，在 2002 年時畢業

於國立交通大學電機系博士林博士目前是位現任

教授任教於聖約翰科技大學電機系。研究領域為

最佳化理論，大型網路系統，及微控晶片應用於

實務製作。 

 

蔡明達 

組 長: 

 

  

o 主要角色:電路設計、電路測試、電路改

良 

o 擔任角色: 後勤支援 

 

許書榮 

組 員: 

 

  

o 主要工作：程式、物件加工、進度規劃 

o 擔任角色：後勤支援 

 

林學舜 

組 員: 

 

  

o 主要工作：機構設計與製作，機器人測試

與改良，製作報告書及論文編寫 



o 擔任角色：操作選手 

機器人特色 

  在這科技進步的社會中，還是有許多工廠以人力代工為主，而在代

工部分經常都會發生一些意外事故，就因為要避免意外再發生，例如：

某某工廠工人因精神不濟在搬運過程中受傷或再分類物品零裝機器夾

到，諸如此類的事故。在這科技進步的社會中，智慧型機器人已可協助

完成危險性工作以及取代部份人力資源和勞動。為了響應環保資源回收

再利用，我們在輸送帶的架構以廢鐵管、螺桿、零食罐子作為支撐點。 

 

概說 

  科技隨著時間進步，以現代來說，智慧型機器人已可以做到分類物

品、顏色辨識以及搬運貨物等之功能。本文主旨為智慧型搬運機器人，

並結合顏色辨識、循軌行進、夾取物品和輸送之設計。本系統利用

ATMAL 所生產的單晶片 AT89S51 作為 MCU，並作繁複的功能。再利用

RGB 顏色感測器作為顏色的辨識，經過輸送帶輸送放至指定的平台上。

並利用 CNY70 作為行進之感測器，使智慧型機器人可以循軌行進不迷失

方向。關鍵詞：顏色辨識、循軌行進。 

 

機構 

  機構設計上大致可分成兩大部分，分別為車體與取物部份，車體又

可分成移動平台與兩組輸送帶，移動平台為一個四輪驅動的平台，輸送

帶用途在於將寶物送至 30CM 的平台。取物部分可分為取吉祥物和收集

寶物，取吉祥物是以電磁鐵吸取吉祥物並將其升至 120CM 的平台上，而

收集寶物則用齒條和角鋁製成耙子將寶物往輸送帶推去。 

 

底盤 

  底盤是鋁殼再結合減速馬達及輪胎，輪胎部分是使用一般遙控車模

型胎，直徑 11.5 公分、胎面寬為 4 公分。 

 

控制 



  單晶片 MCS-51 系列中的 AT89C51 作為運算與處理的核心，程式、

控制與運算均在此微處理器中完成。訊號經放大與濾波電路後， 在經過

八位元的類比對數位轉換器(ADC0804)，將類比訊號轉換成數位訊號進入

微處理機系統，經運算後可以傳送出訊號。以串列通訊 RS-232 介面的

方式傳送至藍芽通訊模組中， 利用藍芽無線傳送至個人電腦中，進行後

續的運算。單晶片 8051 系列所包含上述的功能以及如何連接功能架構

圖。 

 

機電 

  用兩顆繼電器控制馬達正反轉，後來發現在過彎時速快，所以又加

裝了一顆繼電器用來控制馬達的速度，馬達部分完後，從繼電器上拉出

兩條馬達的控制線，將其與 PLC 連接，另外還要連接感測器作為偵測方

向的依據，將所需的接點都與 PLC 也上後，利用書寫程式，把所以零件

結合，達到所需的動作。 

 

參賽心得 

 

  在電視及網路上看到全國大專院校創思設計與製作競賽的影片時，

就已經引起我們濃濃的興趣，恰好指導老師問我們有沒有興趣參加看

看，這對於已有濃厚興趣的我們正是個不可多得的機會。而作品從無到

有確實是有相當的難度，雖然在製作的過程很辛苦，也投入了許多心

血、時間與金錢， 但是我們在這些過程中學到設計、製作及電路等等不

少的經驗，但更重要的是學習到做事的態度與面對問題的解題能力，這

些都是很好的一種經驗。在比賽的過程中，心情的變化可真是複雜，一

下子緊張，一下子興奮，一下子失望，到比賽結束，經歷過這次的比賽

每個人多多少少都有成長，相信每一次的比賽會讓更多人了解到機器人

的發展趨勢，並且希望比賽一次比一次辦的更好。 

 


