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謝銘原 教授 

  主要研究領域為機器人系統之動態特性之建

模、分析、量測與控制設計， 以及嵌入式控制

系統於智慧型機器人和智慧型自走車之應用。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，使機器人達到精準、輕巧、靈活的目

標。 

 

蘇俊銘 

  在本次比賽中擔任隊長的角色，主要負責作

業期間負責組員間溝通與協調、 小組工作分

配、程式討論、機構討論、電路設計、電路製作

與焊接、材料採購、資料查詢，同時也是這次比

賽中機器人的主要操作者。 

 

李昆紘 

  在本次比賽中擔任隊員角色，主要負責機構

的部分，在製作前，購買材料，在製作過程中， 

從事機構設計、製作和改良，製作完成後機構測

試，並負責文書報告小組工作紀錄、拍照、小組

經費收支的部分。 



 

黃哲輝 

  此次比賽中擔任機器人機構製作與維修的人

員， 所負責的是讓機器人能夠符合比賽時取球

與放球的動作來達到比賽的要求，工作的部份包

括車體的材質、重量、價格、零件的加工、機構

的改良。 

 

莊順德 

在本次比賽中擔任隊員角色，主要負責機器人核

心的部分寫程式，機器人動作測試、資料查詢、 

動作異常修改、紀錄所發生的錯誤狀況，電路設

計，能順利完成機器人。 

 機器人特色 

     自動化已漸漸成為社會的主流，機器人講求的就是速度和效

率，我們就是以這幾點考量我們機器人的製作， 車體重量大約 18 公

斤，用四輪傳動的想法來設計我們的傳動，達到速度與穩定度的要求，

讓機器人的流暢度提升，社會的進步講求的就是能在最短的時間內達到

所需的目的， 所以輕量和簡單的設計加上速度的追求，一定比傳統的機

器人來的好。 

  

 概說 

     在現在高科技的社會中，機器人慢慢取代一些人類做不到的事

或者需重覆動作的工作。 

  在 TDK 自動組指定比賽當中，要如何機器人能判斷各種障礙物，速

度、穩定度、精準度是必要的三大條件。 

  為了使能正確配合取放物品，因此我們設計車架為四方型結構，並

加上手臂和接物品的平台。我們採用四顆 10W 直流馬達（以四輪驅動之

方式）來帶動我們的機器人， 此外，我們使用 CNY70 的感測器來判別

路線，如何停車，如何取、放物品，也都要靠一些微動開關的設計，判

斷出停車位置與不同色罐的選擇。馬達、感測器、微動開關要如何配

合， 則透過 89C51 單晶片之設計，來完成動作。 

  

 機構 



   

1. 車架部分: 車架部分採用四方型結構設計，之所以要用四方型是

因為讓車體更方便設計，而且穩定度較高，我們連接處都用一根

5 號的六角螺絲來固定，讓車體堅固。 

2. 取物部分: 比賽規則中主要是以速度取勝，越是簡單的機構速度

會越快，我們採用伸出手臂撥接物品的方式取物，配合 200 rpm

馬達的速度，捨去複雜的機構，能使效能提升一半以上。 

 

控制   

  機器人的控制電路，將採用 89C51 單晶片來進行設計。這是因為

89C51 的 I/O 腳數目較多，方便我們連接周邊電路， 選擇這顆 IC 的

原因是所有隊員都在這學期中曾學習使用過，教科書可以當作參考書籍

方便我們查尋研究。 

 

機電 

  馬達採用 24V 10W 的直流馬達，其價格較其他類型馬達便宜，且功

率和重量符合我們需求， 手臂部分採用 12V 200RPM 的小馬達，驅動 IC

則使用 TA7291P。 

 

參賽心得 

  很高興能參加這次 TDK 的比賽，在這次的比賽當中讓我們看到了許

多學校的機器人，大家的創意和特色也都成為我們學習的目標。 

  這次的比賽把我們所學的都發揮到漓淋盡致，如 Protel99SE、

Solidworks、MPLAB、89C51 還有機構和電路的設計，每個步驟都是不能

馬虎的，同時還要長時間的練習及修改，才能順利完成動作。雖然沒獲

得去日本的機會，但還是令我們學習到許多寶貴的經驗，在這裡非常的

感謝 TDK 公司。 

 


