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自動組(遙控組) : 華夏正隊 Mars

指導老師：吳秋松、李志輝

參賽同學：朱文正、張正傑、郭至儒、潘星睿

學校名稱及科系別：華夏技術學院機械工程系

機器人簡介

Mars，這是我們為機器人所取的名字。

從字面上來看，Mars 指的是火星，同時也是象徵著古

希臘的戰神：阿瑞斯。

說實話，我們當初並沒有對取名有太大的意義存在，

對於名字來說是可有可無，只是差別差在於如何叫這台未

來的機器人。

直到我們當中的其中一人半開玩笑的取名為戰神，痛

宰其他的隊伍時，我們毫無反對的將 Mars 這名字給錄用

了。

雖然本意有點不同，不過之後所設計出來的造型就跟

火星人一樣的古怪，或許就跟當初所命名的名字有著相同

的意義存在。

設計概念

根據比塞的規則與我們討論的結果，取得物品的方式

大致上有兩種：掃入與夾持，為此我們選擇了同時挾持複

數目標物的方式來做為我們之後的方向。

取得方式決定後，便是移動的方式了，我們藉由德國

Festo 公司出產的 Robotino，利用它設置於底盤的光感技

術以及周圍的紅外線測距儀，可以精確且穩定的循著地上

的補助線以及靠著感測器沿著牆壁前進，將機器人引導至

指定地點做動。

Robotino是由德國Festo公司研發的一款新一代重型

比賽專用機。它將成為 39 屆全國技能競賽機器人職類主戰

機種。主要任務是取得合保持賽場優勢。

Robotino 是由德國於全國技能競賽期間的主力重型

比賽機，它是目前最昂貴的機器人之一。它配備了 9個紅

外測距儀、類比電感式感測器、USB 介面 Web 攝影機、數

位光電感測器、先進整合機電與編輯介面等，三組驅動單

元允許做全方向運動－前進、後退與橫移－且可在原地旋

轉。裝置 webcam 與若干感測器，包含類比訊號感測器作為

距離量測和馬達編碼器決定驅動速度，數位訊號感測器為

防止碰撞。

在設計上具備全向移動、無線連線、高安全性、對障

礙物與遙控器屈服等特性。估計其適用範圍不下它類型機

器人，其將會成為新一帶重型比賽機的霸主之一。
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機構設計

基於我們採用 Robotino 來做為機器人的移動平台，我

們便以加裝其餘部分於 Robotino 上做為主要的設計。

為了對應比賽中的高台，我們將機台向上架高了一個

同黃色的六十公分高度之平台，且用鋁條在平台架設一正

三角形 （尖端向後) 的支撐架，並於前面的鋁條上架設了

三組夾具。

每組夾具皆是使用由馬達帶動的齒輪組，並於裝置在

齒輪組上的滾珠軸承來驅動夾臂，夾爪上安置了極限開

關，在夾取時因兩片夾爪碰觸到極限開關，極限開關會將

馬達立即斷電以確保不被馬達持續轉動而碰壞夾具，同時

也確保夾爪能夠穩穩的挾持目標物而不掉落。藉由程式控

制，可以使三組夾具同時夾取或者使單一夾具夾取。

移動方式則是依據 Robotino 這移動平台的底盤下之

光感測器來做主要的循線作業，以紅外線測距儀偵測牆

壁，再加上程式上的時間計時與距離計算的作業驅動，可

以穩穩的使機器人照著我們的想法來移動並做動。

做為最主要偵測的光感測器，於底盤有四組，機體後

面有一組，底盤下的四組光感測器將引導線完全的感測於

中間，左右各兩組的感測器可以將在行進中偏離的機體校

正回來，而置於後方的感測器可以做一確認動作，確保機

體的行進路線有無偏差。

在加裝了上述的機構後，造成機器人的機體重心前移

的問題，因這個問題而進一步的造成，光感測器的偏差、

行進的路線不穩，在煞車時所造成的衝力會使得機體向前

移動而將光感測器的感測範圍移位，使得引導線在感測器

的感測範圍之外；在到黃色平台時，也會因煞車前移的關

係，而造成夾爪的碰撞。

為了解決這個問題，我們於機器人底部前方安置了一

類似汽車前面的保險桿，並於保險桿的兩側加裝兩個可動

輪，讓煞車時的衝力藉由這兩個輪子來抵銷，且具有穩定

機體移動的作用，在加速、煞車與過彎的方面有進一步的

上升。

機電控制

我們採用的是 Robotino 做為移動主體，為了驅動這個

主體，我們使用的是 C++ PI for Linux 編輯系統，藉以

控制通電與否，來決定三組直流馬達行走的方向、距離以

及時間，並且向外接上了三個 Out，操控馬達的電路板，

採用雙繼電器煞車迴路來驅動夾具。

為了辨識區別目標物，我們嘗試了數種方法：利用光

感應器所接到不同的波長來區分目標物上的顏色；利用三

者不同的高度來區分目標物的種類。

但因一些原因，我們採取的是相當原始的方案，利用

C++ PI for Linux 編輯程式，我們區分了比賽時的所有場

次及場地方向，依據目標物的位置與場地的不同，以此區

分出十二種移動挾持模式，應付我們不能區分目標物的問

題。

採用德國研製的 C++圖形畫編輯系統，借以控制通電

與否，決定直流馬達行走方向、距離、以及時間。夾爪方

面，採用雙繼電器剎車迴路已防手踐之人，藉程式電控輸

出 24V 直流控制開合。

機器人成品

鋼製底座採用底盤搭配一體化的保險桿圓框，上方骨

架具備流線垃圾桶外型，且夾爪手臂主軸安定面直接裝載

於水平機翼。低底盤減低風阻，降低車身重心，穩定、不

易翻車，加速、剎車、過彎都會比較穩定。鋁製手臂具有

良好鋼性與一定的硬度及耐蝕性。

以全向輪機台為本體，於底盤邊上矗立四根鋁條，上

加一板，以六角螺帽固定搭出水平翼，上方伸出三隻鋁臂，

用於夾取回收物，在以美工紙於機台腰身包覆一層，加裝

卡通貼紙，就大功告成。

大體看來類似蓋子上長出三隻手臂，會跑會走的可愛

美工型垃圾桶。
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參賽感言

因為一開始同學找參加機械人比賽我就答應他們，我

參加這比賽純粹是想學點有關機械人這方面的東西，之後

我們慢慢的開始討論怎麼製作這機械人，我們每個人都有

不同專長，有的人負責電路、有的人負責、我負責構造，

之後我們東西買齊把東西弄好拼裝在機械人上面，我們機

械人主要是跑程式部分，有些部分是感測地面顏色、有些

是設定時間，所以我們花費滿多時間、精神跑程式和想程

式，到了最後一個月幾乎整個月都在跑程式，試試看有沒

有比較快的路線一試再試到最後有試出來，但是就是機械

人本身不夠快之前有調快過，但是穩定度不高怕到比賽當

天出狀況所以把他調回我們原本的速度，之後一直再跑穩

定度因為這是關鍵，我到最後覺得團隊感覺超級好的，因

為可以一起分享快樂、一起分享悲傷就像是一家人，花費

整個暑假的時間準備比賽我覺得很值得，參加這比賽讓我

受益良多。

經明新科大一戰，大敗宜蘭牛隊，深知我們還是青澀

的年輕果子，尚未嘗試勝利的“你已經獲勝”，只知道一

味的被神風吹垮，像忽必烈一樣顯示“你已經失敗”，我

們不是日本人，我們沒有神風，我們只有平底船。失去了

敗部權，就無法使我們的隊伍復活，但是命運早有安排，

讓我們找到一個新方向，我們和別校一起觀賽，隱藏其中，

靜靜地看著他們，等待並掌握時機，我們見識過他隊的機

體，雖然大家屬於不同學校…但是他們跟我們一樣，眼見

不一定為憑，我是華夏 Mars，我把這個消息傳遞給藏身

在，各個學校的失敗與勝利者，我們在這裡…我們等待著…

感謝詞

感謝 TDK 協會舉辦這場競賽，也感謝各大評審這幾天

的苦勞，以及各校修建場地的木工，打掃人員、義工等。

最重要的是要感謝這次給機會到台中見識的指導老師們，

雖然心中沒有感謝的打了這些字，但是還是由衷的感謝各

位老師的努力。感謝賣馬達的老闆、感謝光華的店員、感

謝賣木板的先生、感謝賣水管的老娘、感謝教室撿到的輪

胎、感謝吳狄松處長給的機器人、感謝多買的光纖、感謝

三重賣鋁的工場、感謝學長用剩的鋁材、感謝小叮噹的工

作坊、感謝教室的摺摺機、感謝螺絲店家、感謝 B&Q、感

謝黃色鬼屋、感謝華新街的麵店、飯店、感謝學校撥的款

項、感謝警為開門、感謝教官留守、感謝教官的宵夜、感

謝 B班幫忙、感謝空出新教室，感謝製作我的四個人，以

上，如果不收錢的話，我會更感謝您們。

Mars 留(由郭台銘帶筆)
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