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詹超 老師 

  主要研究領域為控制理論、動態系統特性之

建模與分析，以及壓電系統之應用。針對此一專

題之製作，提供機構設計、控制核心的決定及系

統動態特性方面之建議。以結合理論與實務，使

機器人達到快速、有效率、有智慧的目標。 

 

莊承祐 

組 長: 

 

 在隊伍裡當任隊長的職務，負責領導團體、資

料收集、機體設計圖、程式撰寫、測試機體及碰

到困難時統整構想，在製作機體途中發生了上橋

時前輪會懸空想到前面加裝兩片鋁片及軸承可以

順利讓機體上坡順利過橋，還以在無連軸器時，

使用車床車一個直徑 6 的連軸品，讓車窗馬達跟

編碼器可以順利一起轉動。 

 

陳坤琳 

組 員: 

 

 在比賽中擔任過橋防護員，負責機體的構想、

零件採買、電路板製作、機體組裝及測試機體、

製作一個能把寶物刮進托盤一開始使用馬達讓括

寶物機構能剛好包住整個平台然後使用銀絲線讓

連動機構已起轉動使寶物順利刮進托盤。 



 

王日隆 

組 員: 

 

 在這次擔任比賽時校正員即擔任助手的角色，

報告製作、機體構想、零件採買、攝影工作機體

組裝、測試結果及電路板製作，在構想製作電路

板時碰到很多困難到最後順利製作可以順利啟用

的電路板。 

機器人特色 

  機器人是以感測器尋跡，再加編碼器來算距離並且修正，夾爪部分

使用鋼繩拉取伸縮桿，最前端再裝設馬達裝置夾爪，再用括木塊機構，

取寶物機構使用類似山貓機的方式，事先把寶物用成直立的方式在分

類，放置寶物則是一次放置三塊或者兩塊。 

 

概說 

   

o 路徑選擇：路徑選擇是本次競賽項目中，直接影響成績的一部

份，所以我們必須找出最適合機器人本身的路徑，縮短時間，以

達到最快速的工作時間。 

 

o 運動性：運動性包含了自控車的靈巧性、運動能力、控制能力；

在競賽場上的運動性越高，效率也相對提升。所以運動性的設計

須朝著以上三點的方向進行開發。 

 

o 取放便利性：為了讓自控車能在賽場上發揮到極致的運動性固然

重要，但就算運動性在高，而取放不如預期，那效率就大打折

扣。那麼取放的便利性又成了另一個致勝的條件，在這一個區塊

更需要深入的測試與改良。 

 



o 顏色辨別能力：由於使用的金額有限，所以我們必須把成本降到

最低，以最小的金額發揮最大的功能。故顏色感測器就需在符合

我們的資金金額下去考量。 

 

機構 

   

o 夾爪機構：為了要直接經過第一關不用停下來，所以做伸縮桿在

機體最頂端，中間部分裝設一個旋轉盤機構放置馬達，上方再架

設軸承而馬達捲鋼繩經過軸承拉起伸縮桿，伸縮桿前端再裝置一

顆馬達並裝一片彎曲鋁片，來勾住吉祥物在等到第三關，再將伸

縮桿伸長並轉動夾爪的馬達，讓吉祥物從彎曲鋁片滑落並掉到放

置寶物平台。 

 

o 括寶物機構：使用數支角鋁來製作軌道並做兩個，左右邊各放一

個並且鎖在托盤前端，中間再穿過角鋁來括木塊在用銀絲線住，

使用馬達拉回銀絲線級可括取木塊。 

 

o 托盤機構：使用一大片鋁鈑並彎成一個半圓弧，在分成三個軌道

讓木塊可以括進來即可分成三排方便分類，托盤跟機體之間裝置

一跟連接桿，並使用馬達用鋼繩拉起托盤，而在托盤最末端裝置

一伸縮桿以橫向放置，等托盤被拉起時可以避免木塊滑落，而等

拉到最頂點時托盤停止，伸縮桿並可以分三段依序縮回，讓木塊

一一滑落方便分類。 

 

o 分類機構與放置寶物機構：採取直立式分類讓木塊順著底部放置

斜邊的鋁片滾動，下方放置一顆馬達裝凸輪轉動讓木塊避免卡

住，而中間偏分類裝置鎖一顆馬達是用來讓木塊停止，可以讓木

塊一顆一顆慢慢來進行分類，然而分類的馬達前端裝置一鑚洞過

的水管而木塊水管上時，等感測完馬達就會以需要的顏色來左右

轉動，放木塊順著馬達滑至袋子內或放置寶物機構，而放置寶物

機構將一馬達裝置連接桿前端鎖住一半的水管，等木塊被分到水



管時三塊或兩塊並轉動馬達，並啟動馬達來擺動推著木塊到寶物

平台，放置結束後再回到原位。 

 

底盤 

  由 2.5mm x 2.5mm x 0.3mm-3M 的 L 型角鋁，組成 500mm x 400mm x 

100mm 的長方型車體，兩輪子的間距為 15cm。 

 

控制 

   

o 整個電路的訊號處理器用 89S52 單晶片所控制，單晶片有四個

Port，40 隻腳，分別控制方式與接腳用途如表 4.1-1，P1 在輸出控

制訊號之前通過 74LS245 作為數據緩衝電路，並增強驅動能力。 

 

o 74LS245 其引腳，共有 16 個雙向傳向傳送的數據端，即 B1-B8，

方向控制 DIR，當 DIR=0，信號由 B 向 A 傳輸，為接收；當

DIR=1，信號由 A 向 B 傳輸，為發送。 

 

機電 

  使用 8051 晶片來作為整台機器的核心，透過 I/O 控制卡進行馬達驅

動器等控制，達到比賽目的之需求但為了使行走定位更精準，我們在機

器人上加裝了尋跡感測器及編碼器與微動開關等感測器來進行判斷、尋

跡、定位等需求達到比賽之目的，使機器不再是盲目的是有邏輯判斷來

進行控制，並使用數個回彈開關來作為復歸開關，分類方面則使用分辯

紅色顏色感測器。 

 

參賽心得 

 



  經過這次的比賽我們深深的體會到團隊的重要，能夠跟隊友分工合

作如力完成一台機器人，雖然成績不是很好不過我們在這幾個月裡，也

不斷的測試研究以及製作，這讓我們的實做變的更加成熟，還有參加比

賽的感覺以及比賽經驗，只是因為這是我們第一次參加這種大型的比

賽，多少都會緊張而錯失一些機會，不過這次比賽過後讓我們對往後如

果再參加類似的比賽，能夠更加的發揮所長。 

 


