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丁振卿 老師 

  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，使機器人達到精確、輕巧、靈活

的目標。 

 

趙俊杰 

  在本次的創思設計競賽當中擔任隊長 負責

的工作主要是本隊之機器人之機構設計與加工製

作、修改；比賽模擬場地材料規畫採買與製作，

以及團隊領導、與廠商、師長接洽等外務工作。 

 

廖婉婷 

  在本次的創思設計競賽當中隊員， 負責工

作為本隊的機器人控制之所有電路製作，包含電

路設計、PCB 板繪製與製作、測試及除錯，以及

本隊之財務控管、電子零件採買、小組拍照及攝

影與書面資料彙整等。 



 

劉安倫 

  在本次的創思設計競賽當中，擔任隊伍裡的

機構設計與製作的角色，機器人的設計使用的是

業界常用軟體 Solidworks， 負責機器人本體製作

及後續的維修保養，為了這次比賽，總共畫了五

台的設計圖，依序測試汰弱，而最後採用的是第

一台的底盤結構以及學長的建議手臂氣壓缸設

計。 

 

姚世哲 

  在本次的創思設計競賽當中擔任隊員，負責

工作是本隊機器人之程式撰寫與測式除錯， 在

比賽初期將微處理器 PIC184520 之程式撰寫學習

製一定程度，並隨機支援其他組員之工作事項。 

 機器人特色 

1. 感測器部分，以往皆是以ＣＮＹ７０作為色辨之用，本次我們採

用工業級感測 器，感測距離遠，且訊號穩定，靈敏度高。 

2. ＣＮＹ７０多出來的關係，便是拿來用在物體判斷以及部分安全

措施來頂替體積大的極限開關，甚至是無關緊要的鋁桿位置偵測

都拿來使用在其中。 

3. 在手臂取物部分採用三段式，三支氣壓缸設計，內層墊上海棉和

雙面膠，以確保取物順利成功，也可減少手臂重量，不用超重的

其他動力源。 

概說 

    在自動組的比賽中，追求高速度跟感測器的高靈敏度是比賽致

勝的關鍵。 參考去年的比賽，有隊伍直接使用編碼器、高速馬達快速的

完成了比賽關卡，簡單、快速成了設計的要點之一。 

 

機構 



    手臂──在底盤完成的同時，不能只有底盤輕，上半部也需要

輕量化的設計，並且穩定度十足。 機構組想到了，在手臂部分裝上三支

小型氣壓缸，使用三段式將物品收回，而不用馬達或是大型連桿機構來

取物，節省了許多重量，增加更多的設計空間。 

  而在中間車體部分��---採用可變式斜坡，用馬達控制往前或往

後，已讓手臂取物之後順利將物品送到位。 

 

底盤 

    底盤──製作了雙方形並且只用馬達片連接。重量不到１。５

公斤。可見速度快的要素之一： 重量輕巧的車已經達成。 

  感測器──本次比賽首次使用了工業用的感測器，電壓的落差夠

快，估計在０。１秒內判斷完畢。達到對於轉彎的循線有可以快速通過

的要求。 在試跑之後找出場地的暗點（會判錯之地點）試著調整出其電

壓差不會誤判的中間值、或是更高。 

  防撞機制──防止取物的時候有車體摩擦或碰撞到木箱，在底盤週

邊架設線動開關。碰觸到即馬上偏轉（校正路徑），可穩定車體行走之

安全及穩定性。 

 

控制   

          底盤四顆馬達分為左右兩組，各用一組 H 型電路，搭配電晶體與

光耦合器或是繼電器，利用單晶片進行控制。 單晶片本身可以產生一

PWM 之波寬調頻，搭配上述之電晶體、光耦合器與 H 型電路，將訊號

源與動力源之電路迴圈區隔開來，如此可控制馬達之速度， 又不會因為

動力源(馬達等)產生之電流過大造成單晶片當機甚至燒毀。 

   除了利用感測器做為路徑循線（白線）之用，馬達本身接有編碼

器，在馬達旋轉時會產生訊號，經解析後藉由單晶片來控制， 即可在不

循線的狀況下使車體到達定點位置。另外，在感測器的電路部分外加了

ＬＥＤ燈，方便判斷感測器是否有正確做動， 在Ｄｅｂｕｇ時也較為迅

速。 

 

機電 



  程式本身以循線程式為主線，同時利用單晶片中所提供的功能：中

斷服務程式(ISR)為副線。 循線的基準：三顆感測器至於車前，利用三顆

感測器對於白線所展現的特性來校正路線。中斷服務程式的觸發：除了

在車首部分的三顆循線感測器外， 還另外加裝一顆感測器在車體右上

方，用來數十字路口的數目，以達到觸發中斷服務程式時的條件。 

 

參賽心得 

  程式本身以循線程式為主線，同時利用單晶片中所提供的功能：中

斷服務程式(ISR)為副線。循線的基準：三顆感測器至於車前， 利用三顆

感測器對於白線所展現的特性來校正路線。中斷服務程式的觸發：除了

在車首部分的三顆循線感測器外，還另外加裝一顆感測器在車體右上

方，用來數十字路口的數目， 以達到觸發中斷服務程式時的條件。 

 

  

 


