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機器人簡介 

  依本屆競賽題目要求，我們設計製作出一機器人，其

可以依照本隊所規劃之路線自動循軌前進、取物並置物。

在設計與製作上，我們儘可能將其模組化，並將機器人分

為三大部分：底盤、取物機構與置物機構。在底盤上採用

2個直流馬達帶動 2個輪子，使其能夠前進、後退、左右

旋轉，並放置 2組紅色感測器以辨別地面路線。取物部分

則是利用氣壓缸帶動簡單的伸縮機構，將回收物品撥回到

機器人內的置物槽中。回收物的放置，則設計一傾斜軌道，

並以電磁鐵控制置物槽的開放，使得回收物可以自行滑落

至回收箱中。機器人所有的作動，則利用8051單晶片來進

行控制。 

競賽策略 

  在比賽時，本組所製作之機器人所行走的路線，實際

上並不是最短最省時間的路線。主要是因為如果採取最短

最省時的路線，其可能需要採用機器視覺，或者需搭配距

離感測器、電子羅盤等其他感測器，此將大幅增加機器人

設計難度，也大幅增大所需製作經費。在考慮經費與設計

難度的因素下，我們將採取循軌的方式沿著白線前進、取

物與置物。圖一為本屆自動組的場地，機器人所走的規劃

路線如圖一中的紅線或藍線所示。 

 
圖一、機器人行進規劃路線圖 

 

設計概念 

  在設計方面上，總分為三項目：底盤設計、取物設計、

放物設計。 

底盤主要的功能在於進行尋跡前進、後退、轉向等。

利用2個直流馬達、8個固態繼電(SSR)、搭配時規皮帶傳

動來帶動2顆可獨立控制的輪子，加上2個輔助輪，利用

8051單晶片控制整個底盤機構便可達到前進、後退、轉彎

等功能。此外在輔助輪處加入彈簧，避免遇到高低不平的

場地地面時，導致機器人輪胎打滑。 

在取物機構上，總共利用一顆電磁鐵及兩支雙動氣壓

缸。電磁鐵是利用在吸取物板，在固定的時間內放下，配

合氣壓缸使物品順利取回，整個設計是以短時間完成的需

求。 

放物機構，總利用四顆電磁鐵及滑軌，電磁鐵的功能，

是能分別在不同的置物箱準確放物，且配合傾斜軌道能迅

速將物品丟置在放物箱內。 

細部設計 

     底下將針對底盤、取物機構、置物機構、電控系統等

各個項目做詳細說明。 

1 底盤 

機器人主體使用材料為鋁擠型，鋁擠型能方便快速的

組裝並能快速的改變機體位置與尺寸大小，鋁擠型靠連結

塊(圖二)搭配M5螺絲及螺冒連結。 
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圖二、連結塊實體圖 

底盤機構與取物製物機構的連結桿（圖三），利用鋁擠

型的固定槽中插入連結桿，就如同工業上模具使用的插銷

或其他需要精密配合的導柱ㄧ樣，也是機器人能上下分離

又能快速且準確組裝的設計。 

 

圖三、連結桿實體圖 

 

下部底盤機構與上部取物置物機構分離時與主裝起來

完成組裝的情形，在拆裝時指需要鬆動連結桿（圖四）的

螺絲就能達到快速分離上下機構的目的。 

 

圖四、鬆動連結桿實體圖 

 

整個底盤機構利用鋁擠型(A30-6)組成底盤的主要結

構,動力方面總共利用到2顆120RPM的直流馬達利用時規

皮帶(XL160X10)帶動4顆16齒的時規皮帶輪(圖五)，來轉

動橡膠輪(5in.) ． 

 
圖五、時規皮帶輪實體圖 

底盤除了使用兩顆主動輪以外還增加了三顆輔助輪,

而輔助輪(圖六)高於主動輪約5mm,而此種高低設計能利

於機器人在行走中減低摩擦力,也能減少因為場地不平整

導致輪胎打滑誤判的情形． 

  

圖六、輔助輪實體圖 

 

底盤控制使用自創設計的電路板鑽孔後並利用鋁擠型

的螺絲槽來固定電路板 (圖七)另外底盤上,利用鋁擠型的

螺絲槽來放配電盤(圖八)以及8052單晶片控制電路板並

利用剩餘空間放置電池來達到底盤機構能獨立作業測試的

目的。 

 
圖七(A)、螺絲槽實體圖 
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圖八、螺絲槽配電盤實體圖 

 

2 取物機構 

取物機構包括有取物利用的電磁鐵(圖九)以及氣壓

缸、氣壓瓶、電磁閥、節流閥、止回閥(圖十)，導引回收

物的軌道，伸縮器壓缸由五口二位的電磁閥(圖十)帶動，

而氣壓瓶內的氣壓足夠讓氣壓缸伸縮5~6次，並且利用電

磁鐵(圖十一)在一定時間 內將取物板放下取物。 

 

註解、圖為氣壓缸的管線圖 

 

圖九、取物機構上電磁鐵實體圖 

 

圖十、此為五口二位電磁閥 

 

圖十一、氣壓瓶及其他氣壓線路 

 

3 置物機構  

置物機構依左中右三邊各一個置物區並在比賽開始前

的從置時間內利用電磁鐵將壓克力板製作而成的閘門（圖

十二）吸附住，等取物機構將物體取回後依照抽籤順序使

用指撥開關來控制三個閘門放物順序來達到分類放物的目

的，而分別放物的回收瓶經由瓦楞板製作而成的軌道（圖

十三）來滑落至回收箱內，為了使回收物品能更順利的滑

落並在軌道上方使用打蠟的方式來減低物品與軌道的摩擦

力讓物品更能順利的滑落至回收箱內來達到完成置物放物

的目的。 

 

圖十二、壓克力板製作而成的閘門 

 

圖十三、此圖為置物滑軌實體圖 

 

4 電控系統 

在電控方面，分為馬達電路、感測器、氣壓缸、置物槽。 

A、 馬達電路：前述底盤機構中的主動輪，均是利用直流

馬達搭配減速齒輪與時規皮帶傳動來帶動輪子。為了
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機器人可以前進、後退、轉彎，主動輪必須可以被獨

立控制其正反轉，在此每一個主動輪由一個獨立的直

流馬達驅動，並搭配4個固態繼電器SSR(圖七)來控

制直流馬達正反轉。在此所採用的SSR具有以下規

格：反應時間１毫秒、ＤＣ to ＤＣ。繼電器的配

線由底盤馬達跟８０５１的電路板連接在一起控制。 

 

B、 感測器及8051系統：在控制器方面，則採用8051單

晶片(圖十四)，並以C語言撰寫程式。 

 

圖十四、8051電路板實體圖 

 

C、 設計感測器的電路板，在第一代機器的感測器選擇的

是CNY 70 ，但只能感測出黑白顏色，所以最? 選擇

紅色感測器(s6430)，顏色感測電路(圖十五)目的在判

斷路徑上之白線來進行移動路線判別，需要5伏的電

來驅動。電路板材料：LM324N(OP)、電阻(47K)、

HD74LS04P(NOT gate)、可變電阻(10K)、紅色感測器

(S6430)。因為循軌上的需要我們在前後各裝兩組感測

器（圖十六），方便前後移動。 

 
圖十五、此為感測器電路圖 

 
圖十六、此為感測器電路板實體圖 

 

D、 氣壓缸系統：上述提到取物裝置所利用到的氣壓缸及

電磁鐵是利用小型繼電器（圖十七）來控制。繼電器

單純只是個開關，利用8051訊號控制小型繼電器的常

開長閉，由這原理將電磁鐵使用長閉來吸住及氣壓缸

在一定的時間伸縮。 

 
    圖十七、小型繼電器電路板實體圖 

 

E、 五、置物槽：置物槽上的電磁鐵(圖十八)，也是利用

繼電   器來控制． 

 

圖十八、此為置物槽電磁鐵 
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機器人成品 

這是我們最終比賽的成品，以青蛙做造型，具有特色

的是取物由青蛙嘴巴張開將物品吃進。 

 

後將物品依序放置於每個置物箱，就類似青蛙下蛋。在比

賽當天，前三場很順利無誤的得到滿分，但因為電路方面

的不穩，在第四場意外的輸了，因為第四場電路板出問題，

接下來第五場依然沒取得勝利。 

 

 

 
 

參賽感言 

    參加13屆TDK之後讓我看到了更多的機構創意，並且

與其他學校的學生互相交流製作過程甘苦談。雖然都只是

取物放物,最讓我印象深刻的是宜蘭大學的機器人及明新

科技大學的瓦礫三號。宜蘭大學的取物方式是我的第一個

想到的取物方式，但是測試了好久都無法完成但是宜蘭牛

做到了。明新的瓦礫三號是我覺得最特別的取物方式，他

們能邊走邊取物，能快速取物有可以減少時間。但是瓦歷

三號最大的缺點就是取物時所需要的精確度太高，導致他

們取物不順，往往需要重置使得時間過長。而最大手筆的

莫過於台灣大學的隊伍，令人訝異的是他們使用整台筆電

去處理控制，我們整台機器人的花費還不及他們一台筆

電。讓我們瞬間感覺到經費不如人，比賽時他們的機器人

穩定度很高，幾乎看不到他們出現失誤。誠如老師所講的，

我們在工業時代拼命，台大已經進入太空時代了。此外，

我們誠心的建議，倘若在比賽結束後，大會能舉辦晚會之

類的交流活動，使得參賽的學生老師們有較多的時間可以

互動、討論與觀摩學習，相信更能夠讓 TDK舉辦比賽的美

意留下更好的結局。 
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