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自動組 : 還記得我嗎 及 CLOT   

 

指導老師：林謝興 

參賽同學：蔡明達 許書榮 林學舜 

聖約翰科技大學電機工程系 

 

機器人簡介 

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。  

設計概念 

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。 

機構設計 

車體設計 

 機器人車體可分為底盤與輸送帶兩部分組成，而底

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，輸送帶則

是以防滑墊結合鋁材、減速馬達及洋芋片空罐組成，而使

用鋁材當作車體材料的原因是因為鋁材結構不易鬆散，並

且相較其他金屬材料之下重量較輕價格也較為可以接受所

以使用鋁材，而使用洋芋片空罐也與 TDK 的環保精神相對

應。 

車體組裝                       輸送帶組裝 

取物設計 

 機器人取物設計共分為兩大部分，第一部分為吉祥

物取物裝置是由電磁鐵結合鋁條及減速馬達組成，第二部

分為寶物收集是由減速馬達帶動齒條結合角鋁的機構，並

以減速馬達收放釣線達到升降的作用。 

吉祥物取物裝置 50cm處     吉祥物取物裝置 120cm處 

因為機器人在為伸展的情況下寶物收集的裝置是呈

現垂直狀態，所以對馬達進行停止供電下是否可維持齒條

位置的測試。 

 

 

馬達轉速 速度 斷電維持 

40rpm 快 不可 

30rpm 中 不可 

10rpm 慢 可 

※測試後只有 10rpm符合我們的需求 

 

機構未伸展前                           機構伸展後 

 

機電控制 

本系統採用單晶片微控制器，包括 C語言之軟體程

式、電子電路之硬體與機器人架構三大部份。圖 1為系統
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架構圖，主要利用單晶片微控制器為中央處理，配合感測

器部分有 RGB與 CNY70感測；架構部份有輸送帶、機器手

臂與行走之功能，茲將各部分之動作原理說明如下： 

 

主控 MCU 

AT89C51是美國 ATMEL公司生產的低電壓、高性能 CMOS

八位元處理器，內涵 4K位元的 ROM、128位元的 RAM、 4

個 8位元 I/O埠、2個 16位元的計時/計數器、5個中斷源、

全雙工的 UART、以及時脈產生電路。 

MCU
AT89C51

循軌感測 馬達控制

顏色感測 辨識功能

 

系統硬體架構圖 

 

      
 

AT89C51腳位圖 

 
內部功能圖 

 

CNY70 感測器 

    CNY70為紅外線光反射器型之感測元件，其內部構造

及腳位如圖所示，其中包含紅外線發光二極體、光電晶體、

以及光濾波器。其動作原理如下：(一)+5V經由限流電阻

330Ω限制電劉後，供應 LED穩定電流，可穩定且持續地發

出紅外線不可見光。(二)當 CNY70 前放置一反射物，如手

去遮蓋等，光 LED所發射的不可見光經反射物反射至光電

晶體接收，此時光電晶體飽和，阻抗小，電壓接近+5V，接

下來再經由史密特反相觸發器 IC4584 處理後，輸出電壓等

於零，LED不亮，此信號送至 89C5l 的 PO輸入。(三) 當

CNY70 前未放置反射物，則紅外線 LED所發射的不可見光

無法有效反射至光電晶體，因此光電晶體截止呈現高阻

抗，使電壓接近零，再經由史密特反相觸發器 lC4584處理

後，輸出電壓等於 5V，LED亮。 

     

 
圖 4. 內部構造及腳位圖 

 
 

動作原理 

顏色感測測試 

 顏色感測就相當於機器人的眼睛，在這部分我們將

分成沿著黑線的軌跡偵測與寶物的顏色辨識兩部分進行，

我們先以常 用 的 CNY70

作為我們的 感測器。 

 

 

 

 

 

 

測試 CNY70 
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CNY70 測試板正面                CNY70測試板反面 

 將測試板製作完成後開始測試顏色辨識，將 10k 可

變電阻放置輸出端調整電阻測量輸出電壓。 

 土耳其藍 綠 硃紅 橙黃 黑

1K 0.32 0.26 0.35 0.37 0.02

2K 0.75 0.6 0.8 0.83 0.05

3K 1.14 0.98 1.2 1.17 0.07

4K 1.55 1.42 1.68 1.69 0.09

5K 1.92 1.71 2 2 0.11

6K 2.29 1.98 2.38 2.48 0.12

7K 2.65 2.41 2.92 2.86 0.14

8K 3.13 2.82 3.38 3.14 0.17

9K 3.44 3.12 3.81 3.38 0.19

10K 3.81 3.68 4.25 3.98 0.24  

輸出電壓的測量值(單位 V) 

 由測量結果可知除了黑色外，其顏色的測量值都相

當接近，所以只適合用在軌跡偵測，不適合用在寶物的顏

色辨識上，而寶物的辨識則改用藍色顏色感測器。 

 

 

 

 

藍色顏色感 測器測試電

路 

藍色顏色感測器測量紅色      藍色顏色感測器測量藍色 

 

 土耳 

其藍 

綠 硃紅 橙黃 黑 奶白 

(鵝

黃) 

輸

出

值 

3.42V 1.65V 1.50V 1.93V 1.60V 3.41V 

藍色顏色感測器測量值 

 

由測量值可知藍色與紅色的對比非常明顯，所以在

寶物顏色辨識我們採用藍色顏色感測器。 

 

主控板電路 

此電路主要功能是讓機器人可正常運作，感測訊號經

由 ULN2003反向放大之後，在給 AT89C51，單晶片在將訊

號傳出，使機器人可以動作。

 主控板電路 

 

機器人成品 

 

參賽感言 

很高興參加 TDK 自動組的比賽，在製作的過程也學

到很多，尤其程式的部份本來就不太熟悉，一開始也遇到

許多瓶頸，閱讀程式相關書籍，並請教教授與學長之後與

隊員一同討論撰寫程式，但能靠自己從無到有的完成一件

作品是很不容易且有成就感的，藉此也訓練我們解決問題

的能力，這次的競賽我們學到的不只是知識技術還有能力， 

最重要的心境上的改變，老實說從來沒有比過 TDK 的我

們，一開始是擔心多於野心，對於不熟悉的事物總是感到

不安，不過經過幾番努力，成品漸漸的完成，信心也慢慢

的增加，相信只我們能不斷的努力，最後會看到豐碩的成

果。 

感謝詞 

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
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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。 
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