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機器人簡介 

我們依照本屆創思設計及製作競賽規則及場地需

求，同組同學與指導老師討論後決定以＂靈活＂來作為機

器人製作的原則。速度、精準度以及穩定度都是我們考量

的因素。 

 

設計概念 

首先，我們以馬達直驅主動輪，另外，以外掛編碼盤

的方式來搭配計算機器人行進之距離，機器人前方被動端

則以全向輪來設計，以達到靈活行進之目的。這樣機器人

可以很快速的通過獨木橋。 

而針對抓取吉祥物以及擺放吉祥物的設計，亦是以迅

速確實為主，吉祥物類似 T 型竹蜻蜓的形狀來設計，在機

器人行進間即可利用手臂抓取吉祥物，然後搭配伺服馬達

將吉祥物放置於置物台上，一氣呵成，機器人不需停留。 

對於通過神木群，我們利用編碼盤來計算行進距離，

以及行進弧度，搭配感測器，以畫圓弧的方式行進，這樣

機器人就可以很快的通過神木群。 

在探寶區，我們利用顏色感測器以及真空幫浦來設

計，首先，先辨視寶物顏色，然後利用真空幫浦吸取所需

寶物，再將寶物經由滑軌放置到寶物桶中，最後利用二隻

手臂張開，將寶物桶中之寶物放到寶物台上，既快速又確

實。 

 

機構設計 

 

1. 車身底盤之設計及製作 

前車底盤設計以靈活為要點，可以讓車子行走時過彎

比較順暢，所以我們以萬向輪滾珠當作被動輪。另外，在

前車底盤的兩旁及中間各設置了感測器，可讓機體能在黑

線上自由自在的行進。 

    後車底盤設計以重量平均為要點，可以讓車子行走時

比較不會偏向，在計算路程方面也較為精準。我們利用兩

顆橡膠輪子作為主動輪，並且將光編碼盤配置在馬達兩側

以及中間，然後額外配置三個輪子與光編碼盤連結，作為

路徑距離之計算及修正路徑。 

 

圖 1: 工字型機器人底盤 

 

圖 2: 主動輪 

 

2. 編碼盤結構之設計及製作 

此機構最主要是用來作為準確的計算車子所要行走的

距離而設計，我們利用一顆編碼盤加裝在輪子上，再利用
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彈簧作為支撐，來增加避震的效果，讓編碼盤上的輪子能

夠平貼在地上，避免空轉，減少路徑距離計算之誤差，達

到最好的效果。 

 

圖 5: 抓取及放置吉祥物手臂 

 
圖 6: 抓取及放置吉祥物控制 

 

圖 3: 編碼盤機構 

 

圖 4: 編碼盤避震機構 

 

3. 抓取吉祥物手臂結構之設計及製作 

我們抓取及放置吉祥物手臂的設計是以迅速及準確為

主。抓取吉祥物及放置吉祥物時，以編碼盤計算手臂所需

擺動位置，讓馬達準確到達定位，然後當機器人在行進間

即能迅速的抓取吉祥物以及放置吉祥物，機器人不需停

留，以達到我們想要的迅速及準確之目的。 

 

4. 探寶區結構之設計及製作 

對於探寶區結構之設計是以迅速及準確為主。首先，

利用顏色感測器辨識寶物顏色，然後由真空幫浦來吸取所

需之寶物，最後利用滑板將板物滑下寶物桶內，再利用手

臂將寶物放到寶物台上。 

 
圖 7: 吸盤及滑板 

 
圖 8: 真空幫浦 
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圖 11: 電源電路板 

圖 9: 放置寶物手臂 

 

機電控制 

1. 電源電路設計及製作 

電源電路，在電路中算是最重要的一個部分，如果電

源電路設計不良的話，可能會因電壓過大，而造成其他電

子元件損毀，除此之外，電壓的分配也要清楚，類比電源

跟數位電源，最好不要共同接地，原因是類比電源提供給

直流馬達，數位電源提供給 MCU 及其他電子零件，如果共

同接地的話，可能會因為直流馬達的逆電流，而導致 MCU

重置了。 

2. 馬達驅動電路設計 

馬達驅動電路主要是使用馬達驅動 IC 配合電池電力

來推動車輪行走，因為程式中控制馬達動作的模式有四

種，所以我們使用 MCU 程式上的 0跟 1搭配 LED 來顯示程

式給予馬達動作的情形。 

 
電源分配: 

圖 12: 馬達驅動電路規劃圖 
◎一組 5V 穩壓電路：利用 8 伏特的鎳氫電池經由穩壓 IC

穩壓後得到數位電壓 5V，提供給 MCU  (盛群)─48F50E 以

及一些周邊電路所使用的數位電壓。 

 

◎一組 5V 穩壓電路：利用 8V 的鎳氫電池經由穩壓 IC 穩壓

後得到類比電壓 5V，提供給伺服機所使用的類比電壓。 

◎一組 5V 穩壓電路：是用 16V 的鎳氫電池經由穩壓 IC 後

得到類比 5V。防止馬達的逆電流干擾 MCU 的訊號，在這之

間我們使用光耦合器，將數位訊號與類比訊號作隔離。 

◎一組 16V 類比電路：利用 16V 的鎳氫電池作為行進馬達

的電源。 
圖 13: 馬達驅動電路板 

 

 

3.感測電路設計 

感測電路是機器人行走的方向感測，當機器人行走偏

離軌道時需要依靠感測電路之感測值將其矯正回軌道上，

還有抓取寶物時分辨藍色或者紅色，感測電路分為感測器
圖 10: 電源電路設計圖 
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調整電路以及感測板電路兩部份，感測器電路負責接收感

測訊號並將其轉送給 MCU，感測板電路架設於車體底盤下

是要將感測路段的訊號回傳到感測器電路，提供黑、白色

或紅、藍色的辨識。 

 
圖 14: 感測器調整電路設計圖 

 
圖 15: 感測器調整電路板 

 

機器人成品 

機器人特色 

1.機構輕量化: 

跳脫呆板方型機器人的設計，機器人使用延伸手臂

來抓取吉祥物以及放置吉祥物，因應不同出發區，只須

控制機器人二隻手臂馬達轉向，就能完成抓取吉祥物以

及放置吉祥物的動作，並且機器人可以於行進間抓取及

放置吉祥物，完全不需停留。 

2.行進方式迅速化: 

利用編碼盤計算距離，搭配光感測器以畫圓弧的方

式來通過轉彎點，如此便能很快速的通過獨木橋以及神

木群關卡，可以既迅速又確實的完成動作。 

3.取放寶物精確化:   

首先，先利用顏色感測器辨識寶物顏色，然後搭配

真空幫浦，一次即可將所需之寶物吸取，然後將寶物經

由滑軌滑向寶物桶，再利用張開手臂直接將寶物桶中之

寶物放置到兩側之寶物台上，機器人不需再轉向、行進，

可以既快速又確實的完成寶物區關卡所有動作，一氣呵

成。 

 

圖 16: 機器人完成品 

 

參賽感言 

參加這次自動組比賽，由電子系和機械系兩系合作

共同製作出一台自動機器人，在製作這台機器過程中，隊

員們都很用心的把自己各項負責領域給弄到極至，也嘗試

著利用新技術，雖然在過程中會有很多次的失敗以及挫

折，但是這種挫折感也是在我們製作過程中最大的動力來

源，因此在逆境中克服困難的精神以及隊友的鼓勵和支持

下，才有現今的成果和收穫。 

 

感謝詞 

非常感謝教育部、TDK 財團法人、以及明新科技大學

舉辦了這樣有創意的機器人創思競賽，也感謝明新科技大
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學提供製作經費和自製場地，讓我們製作這次比賽上沒有

後顧之憂的進行製做機器人，並且非常感謝指導老師顏培

仁細心的指導，不時給予提供意見給我們參考或不好的地

方會叫我們做改善，還有學長也會在我們製作上遇到困難

時提供程式上控制的方法和電路原理的技術，還有精神上

的鼓勵，才有現在這台機器人，使我們最有信心的參加這

次所辦的 TDK 盃自動組創思設計製作競賽，最後，感謝一

路一直支持著我們的學長、學弟和老師們，沒有你們就沒

有今日的成果。 
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